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EXERCICES D’ANALYSE 


KT DK 

PHYSIQUE MATHÉMATIQUE. 


MÉMOIRE 

au* 

L’ANALYSE INFINITÉSIMALE. 


Fa* liminaires- — CoHsuiërations générâtes. 

Lorsque des variables sont liées entre elles par une on plusieurs équations, 
alors, en vertu de ces équations mêmes, quelques-unes de ces variables de- 
viennent fonctions des autres considérées comme indépendantes. Alors aussi 
des accroissements simultanément attribués aux diverses variables se trou- 
vent liés entre eux et à ces variables par des équations nouvelles qui se dé- 
duisent immédiatement des équations données. Ajoutons que, si, les accrois- 
sements des variables étant supposés infiniment petits, on néglige, vis-à-vis 
de ces accroissements considérés comme infiniment petits du premier ordre, 
les infiniment petits des ordres supérieurs au premier, les nouvelles équa- 
tions deviendront linéaires par rapport aux accroissements infiniment petits 
des variables. Leibnitz et les premiers géomètres qui se sont occupés de l'a- 
nalyse infinitésimale ont appelé différentielles des variables leurs accroisse- 
ments infiniment petits, et ils ont donné le nom d'équations différentielles 
aux équations linéaires qui subsistent entre ces différentielles. Cette définition 
des différentielles et des équations différentielles a le grand avantage d'être 
très-générale et de s'étendre à tous les cas possibles. Toutefois, pour ceux 



( g ; 

qui I adoptent, les équations différentielles ne deviennent exactes que dans le 
cas où les différentielles s’évanouissent, c'est-à-dire dans le cas où ces équation* 
mêmes disparaissent. A la vérité, l’inconvénient que nous venons de rappeler 
lia point arrêté Euler, et ce grand géomètre, tirant la conséquence rigou- 
reuse des principes généralement admis, a considéré les différentielles comme 
de véritables zéros qui ont entre eux des rapports finis. Mais d'antres géo- 
mètres non moins illustres, et Lagrange à leur tête, n’ont pu se résoudre à 
introduire dans un même calcul plusieurs sortes de zéros distincts les uns des 
autres, et c'est pour ce motif qu’à la notion des différentielles Lagrange a 
songé à substituer la notion des fonctions dérivées, sur laquelle il sera conve- 
nable de nous arrêter quelques instants. 

Examinons en particulier le cas où loti considère une seule variable indé- 
pendante et une seule fonction de cette variable. Si l'on attribue à cette va- 
riable un accroissement infiniment petit, l'accroissement correspondant de la 
fonction se trouvera lié à la variable et à l’accroissement de la variable, par 
une équation qui deviendra linéaire à l'égard des deux accroissements, 
quand on négligera les infiniment petits du second ordre ou d'un ordre supé- 
rieur vis-à-vis des infiniment petits du premier ordre. Or l'équation linéaire 
ainsi obtenue fournira, pour le rapport entre les accroissements infiniment 
petits de la fonction donnée et de la variable , une fonctiou nouvelle. Cette 
fonction nouvelle est précisément celle que Lagrange appelle la Jonction dé- 
rivée Elle représente en réalité la limite du rapport entre les accroisse- 
ments infiniment petits et simultanés de la fouction et de la variable. Mais, 
au lieu de lui douner celte origiue, Lagrange l’a considérée comme repré- 
sentant le coefficient de l'accroissement de la variable dans le premier terme 
de l'accroissement de la fonction développée en une série ordonnée suivant 
les puissances ascendantes de l’accroissement de la variable. 

Dans le cas où l’on considère un développement en série, abstraction faite 
du svstèmc d’opérations qui a pu produire ce développement, le seul moyen 
de savoir si le développement dont il s agit appartient à une fonction donnée, 
est d'examiner si cette fonction équivaut à la somme de la série supposée 


') La méthode de maximit et minintis, donner par Fermai, peut être réduite à la re- 
cherche du rappurt qu'on obtient quand on divise, par un accroissement indéterminé at- 
tribue à une variable , l'accroissement correspondant de la fonction qui doit devenir un 
maximum ou un minimum , et à la détermination de la valeur particulière qu’acquiert ce 
rapport, quand l'accroissement (le la variable s'évanouit. Or cette valeur particulière, comme 
lei.ii ange en a fait la remarque, est encore la fonction dérivée. 
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convergente. Par suite, pour établir sur îles bases rigoureuses la théorie des 
fonctions dérivées, telle que Lagrange l’a conçue, il faillirait commencer pat 
faire voir que l'accroissement d’une fonction quelconque est, sinon dans tous 
les cas possibles, du moins sous certaines conditions, la somme dune séri< 
convergente ordonnée suivant les puissances ascendantes de l’accroisseitier 1 
de la variable. Or la démonstration générale d’un semblable théorème m 
peut se donner à priori , et repose nécessairement , même dans le cas mi l> 
accroissements deviennent infiniment petits, sur diverses propositions ante 
cédcntes; d’où il résulte que ce théorème doit être naturellement regarde 
non comme le principe et la base du calcul différentiel, mais comme un des 
résultats auxquels conduisent les applications de ce calcul. Aussi les difficultés 
que I on rencontre, quand on veut déduire la notion des fonctions dériver - 
rie la considération doue série composée d’un nombre infini de termes, -i 
trouveut-clles à peine dissimulées par toutes les ressources qu’a développées 
le génie d" Lagrange dans les premiers chapitres de la Théorie des fonction > 
analytiques. 

On échappe aux difficultés que nous venons de signaler, quand on consi- 
dère une Jonction dérivée comme la limite du rapport entre les accrois si - 
ments infiniment petits et simultanés de la jonction donnée et de la variable 
dont elle dépend. Ko adoptant cette définition on pourrait, avec quelque- 
auteurs, nommer différentielle de la variable indépendante l'accroissement de 
cette variable, el différentielle de la jonction donnée, lu produit de la fotx 
tion dérivée par la différentielle de la variable. On pourrait enfin, lorsqu une 
même quantité dépend de plusieurs variables, nommer diQ'érentiellc totale 
<!>• t elle quantité la somme des différeutielle*s qu'on obtiendrait eu la consi- 
dérant successivement comme fonction de chacune des variables dont i! 
s’agit. Mais alors le sens du mot différentielle , loin de se trouver généralement 
fixé, eu vertu d’une définition simple applicable à tous les cas possibles 
exigerait, pour être complètement déterminé, que l’on expliquât avec pr< ci- 
sion quelles sont les variables regardées comme indépendantes; et, si . pom 
fixer les idées, on s'occupait uniquement de deux variables liées entre elles 
purmic seule équation , non-seulement la différentielle de la première- vnriahb 
serait définie autrement que la différentielle de la seconde, mais, de plus, I i 
définition de chaque différentielle varierait lorsqu’on changerait la variabb 
indépendante, en considérant tantôt la seconde variable comme fonction dt 
la première, tantét la première comme fonction de la seconde. 

On évitera ces inconvénients si l’on considère les différentielles de deux 
ou de plusieurs variables liées entre elles par une ou plusieurs équations. 
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comme des quantités finies dont les rapports sont rigoureusement égitujc aux 
limites des rapports entre les accroissements infiniment petits et sinudtanés 
de ces variables. Celte définition nouvelle , que j'ai adoptée dans mon Calcul 
différentiel et dans le Mémoire sur les méthodes analytiques , me parait 
joindre à l'exactitude désirable tous les avantages qu'offrait, sous le rap- 
port de la simplicité et de la généralité , la définition primitivement admise 
par Leibnitz et par les géomètres qui l’ont suivi. A la vérité , les différentielles 
de plusieurs variables ne se trouvent pas complètement déterminées par la 
définition nouvelle; et cette définition, lors même que toutes les variables se 
réduisent à des fonctions de l une d'entre elles, détermine seulement les rap- 
ports entre les différentielles de ces diverses variables. Mais l'indétermina- 
tion qui subsiste est plutôt utile que nuisible dans les problèmes qui se résol- 
vent à l'aide du calcul infinitésimal, attendu quelle permet toujours de 
disposer arbitrairement au moins d’une différentielle; et d'ailleurs, c’est 
précisément en vertu de cette indétermination même que la définition nou- 
velle embrasse, comme cas particuliers, les définitions diverses qu'offrirait, 
pour divers systèmes de variables indépendantes, la théorie que nous 
rappelions tout à l'heure. En vertu de la nouvelle définition, les divers sys- 
tèmes de valeurs que peuvent acquérir les différentielles de plusieurs variables 
liées entre elles par des équations douuées, restent évidemment les mêmes, 
quelles que soient celles de ces variables que l'on considère comme indépen- 
dantes; et les équations différentielles, c’est-à-dire les équations linéaires 
auxquelles satisfont les divers systèmes de valeurs, ne sont plus, comme dans 
la théorie de I<eibnit/, des équations approximatives, mais des équations 
exactes. 

Pour écarter complètement l'idée que les formules employées dans le 
calcul différentiel sont des formules approximatives, et non des formules 
rigoureusement exactes, il me parait important de considérer les différen- 
tielles comme des quantités finies, eu les distinguant soigneusement des accrois- 
sements infiniment petits des variables. La considération de ces derniers 
accroissements peut et doit être employée comme moyen de découverte on 
de démonstration dans la recherche des formules ou dans l'établissement des 
théorèmes. Mais alors le calculateur se sert des infiniment petits comme d'in- 
termédiaires qui doivent le conduire à la connaissance des relations qui sub- 
sistent entre des quantités finies ; et jamais , à mon avis, des quantités infini- 
ment petites ne doivent être admises dans 1rs équations finales, où leur 
présence deviendrait sans objet et saus utilité. D’ailleurs, si l'on considérait 
les différentielles comme des quantités toujours très-petites, on renoncerait, 


Digitized by Googk 


* 


( 9 ) 

par cela même, à l'avantage «le pouvoir, entre les différentielles de plusieurs 
variables, en prendre une pour unité. Or, pour se former une idée précise 
d une quantité quelconque, il importe de la rapporter à l'unité de son espèce. 
H importe donc de choisir une unité parmi les différentielles. Ajoutons qu’un 
chois convenable de cette unité suffit pour transformer en différentielles ce 
qu’on appelle des fonctions dérivées. En effet, en vertu des définitions adop- 
tées, la dérivée d'une Jonction est ce que devient sa différentielle , quand la 
différentielle de la variable indépendante est prise pour unité. 

Remarquons encore que la considération d’une variable dont la différent 
ticlle est prise pour unité simplifie l’énoncé de la définition que nous avons 
donnée pour les différentielles en général, et permet de réduire cette défini- 
tion aux termes suivants : 

La différentielle, if une variable quelconque est la limite du rapport entre 
les accroissements infiniment petits que peuvent acquérir simultanément la 
variable dont il s’agit, et la variable dont la différentielle est prise pour 
unité. 

Or, la définition précédente fournit le moyen de démontrer fort simple - 
ment les propositions fondamentales du calcul différentiel, et en particulier 
les tbéorèmes généraux relatifs à la différentiation des fonctions de fonctions , 
et des fonctions composées. C’est ce que nous allons expliquer dans ce Mé- 
moire, après avoir indiqué en peu de mots les notations dont nous ferons 
usage. 

§ l* f . — .V otations. 

Conformément aux principes établis dans les préliminaires, nous appellc- 
i rons différentielles de plusieurs variables, des quantités finies dont les 
rapports sont rigoureusement égaux aux limites îles rapports entre les 
accroissements simultanés et infiniment petits des variables proposées. 

Pour étendre cette définition au cas où les variables deviendraient imagi- 
naires, il suffirait d'y remplacer le mot quantités paç ceux-ci : expressions 
imaginaires , attendu qu’alors les différentielles elles-mêmes cesseraient géné- 
ralement d’être réelles. Eu conséquence, la définition générale des diffé- 
rentielles sera la suivante. 

Les différentielles de plusieurs variables réelles ou imaginaires sont des 
quantités finies ou des expressions imaginaires finies , qui, comparées les 
unes aux autres , offrent des rapports égaux aux limites des rapports entre 
les accroissements simultanés et infiniment petits de ces variables. 

Nous indiquerons, suivant l'usage, les accroissements simultanés, finis ou 

£r. i'An. et de Ph. malh., T. 111. IÎ8* lin.) ^ 
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infiniment petits de variables proposées, à l'aide de la lettre caractéristique A, 
et leurs différentielles à l'aide de la lettre caractéristique d. En conséquence, 
si l'on nomme 

y, », v, 

les variables proposées, leurs accroissements simultanés, fiuis ou infiniment 
petits, seront 

Sx, A y, Aî, . . ., A//, Ac, Ait',...; 
tandis que les notations 

i/x, dy, dz , . . . , du, d\’, dw , . . . 

représenteront les différentielles de ces mêmes variables, c'est-à-dire des va- 
riables nouvelles dont les rapports seront éqaux aux limites des rapports entre 
les accroissements 

Ax, Aj-, Az,..., A«, Ac, Atc,... 
supposés infiniment petits. 

Il importe d’obsert cr que, dans le cas même où chacun des rapports entre 
les accroissements infiniment petits des variables proposées converge vers 
une limite unique et finie, la définition ci-dessus adoptée ne détermine pas 
complètement les différentielles des variables, mais seulement les rapports 
qui existent entre ces différentielles. On pourra donc toujours disposer ar- 
bitrairement au moins de la différentielle dune variable; et l’on ne doit pas 
s en étonner, puisque les relations qui peuvent exister entre les diverses va- 
riables devront toujours laisser au moins une de ces variables entièrement 
arbitraire. 

Un moyen de simplifier les calculs est évidemment de réduire à l'unité 
la valeur de la différentielle qui demeure arbitraire. D’ailleurs la variable, 
à laquelle appartient jtette différentielle, pourra être ou l'une des variables 
proposées, ou même une nouvelle variable avec laquelle on ferait varier 
toutes les autres. En effet, rien n’empêche de concevoir que les accroisse- 
ments simultanés 


Ax, A y, As,..., Am. Av, Am>,... 
des variables proposées 


x, y, z,..., u, e, iv,. . 
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correspondent à l’accroissement A t d'une variable t , comprise ou non com- 
prise parmi les premières, et de prendre l’unité pour la différentielle de 
cette variable t, qui devra être considérée comme indépendante de toutes 
les autres, et qui pourra être censée , si Ion veut, représenter le temps. Il y 
a plus: si l’on pose 

AI = t. 


rien n empêchera de considérer l'accroissement i de la variable indépen- 
dante t comme une nouvelle variable indépendante. C’est ce que nous ferons 
désormais. D’ailleurs, pour abréger le discours, nous désignerons la variable 
indépendante t, de laquelle toutes les autres seront censées dépendre, et 
dont la différentielle sera réduite à l'unité , sous le nom de variable primitive. 

Cela posé, soit s nue variable distincte de la variable primitis e /. En vertu 
des définitions adoptées, le rapport entre les différentielles 

ris , fit , 


sera la limite du rapport entre les accroissements infiniment petits 


On aura donc 


As, At. 


(<) 


du as 

, = lim. -, 

itt si 


ou , ce qui revient au même, 

(a) fis = dt lim. 

' a/ 


Or de cette dernière équation , jointe aux formules 


ou tirera 

(3) 


dt — i, At = t, 


fis = lim. — . 

i 


Effectivement, il résulte des définilious admises que la différentielle (Tune 
variable quelconque s sera la limite du rapport entre les accroissements 
infiniment petits As et t de cette variable et de Ut variable primitive. 

Concevons maintenant que l'on nomme s et x deux variables quelconques 
liées entre elles par une certaine équation. Cette équation, résolue par 
rapport à s, déterminera s en fonction de x. D'ailleurs, s étant considéré 
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comme fonction de la variable x , le rapport entre les différentielles ds , <lx 
de cette fonction et de cette variable sera la limite du rapport entre les ac- 
croissements infiniment petits St, Ax. On aura effectivement, en rempla- 
çant s par x dans la formule (i) , 




ils Sx 

— = lira. — , 

it.c Sa-’ 


ou, ce qui revient au même, 

(5) ds = dx lim. ]*_. 


Or la valeur qu'acquerrait la différentielle ds «le la fonction , si la différen- 
tielle dx de la variable se réduisait à l imité, est précisément ce qu’on nomme 
la Jonction dérivée de jt, relative à la variable x. Si l’on désigne par la 
lettre caractéristique D x , et à l’aide de la notation 

n,r, 

cette fonction dérivée, on aura, en vertu de la formule (5), 

(6) D x s = lim. 

et, par suite, cette formule donnera généralement 


(7) 


ds = Ujtifr. 


Concevons à présent que s représente une fonction de plusieurs variable- 


x, y, s,..., u. v, w 

O 11 pourra partager ces variables en divers groupes ou systèmes, et cher- 
cher l’accroissement que la fonction s reçoit quand on attribue des accrois- 
sements infiniment petits 

Sx, Sy, A;,..., Su, Av, Air,..., 

a toutes les variables 


. y. 

ou seulement aux variables comprises dans le premier groupe , dans le se- 
cond, dans le troisième,. . . Eu opérant ainsi, on obtiendra, dans le pre- 
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mier cas, l'accroissement total de s, que nous continuerons à exprimer par 
la notation 

Af, 

et dans le second cas un accroissement partiel de s, qui correspondra au 
changement de valeur des variables comprises dans un seul groupe, et qui 
sera représenté par l'une des notations 

i,J, A,!, A,J, . . . 

A \' accroissement total A s correspondra la différentielle totale ds déterminée 
par la formule (3) ; et de même aux accroissements partiels 

A ,s, A ,s, A „r,. . 

correspondront des différentielles partielles 

d,s, d r s, d m s t »*i , 

déterminées par des équatious de la forme 

(8) ds = lim. 

Après avoir partagé en plusieurs groupes les variables desquelles dépend 
la fonction s, on peut calculer, non-seulement ses accroissements partiels 
du premier ordre 

â.r, \s. A.*,..., 

correspondants au changement de valeurs des variables comprises dans les 
divers groupes, mais encore ses accroissements partiels du second ordre, 
par exemple, 

A, A,f , A, A, s,..., A„ A,r, . . . j 
ses accroissements partiels du troisième ordre, par exemple , 

A, A. As.,..., 

etc. A ces accroissements partiels des divers ordres correspondront des 
différentielles partielles des divers ordres. Ainsi, en particulier, outre le« 
différentielles partielles du premier ordre représentées par les notations 


d.s, d,s, d m s ,,. ,, 


( *4 ) 

on pourra obtenir des différentielles partielles du second ordre représentées 
par les notations 

d'd a s, d,d m s,. . d„d r s,..., 

des tlifféreruicllcs partielles du troisième onlre représentées par les notations 

à,d.d,s 

Il y a plus, outre les accroissements el dilférentielles de divers ordres que 
produisent plusieurs opérations successivement effectuées, mais dissem- 
blables entre elles, on pourra considérer des accroissements totaux ou par- 
tiels, et des différentielles totales ou partielles qui seraient les résultats d'o- 
pérations dont plusieurs deviendraient semblables les unes aux autres. Tels 
seraient, par exemple, les accroissements totaux ou partiels exprimés par 
les notations 

AAs, AAA.v. A AAAr,..., 

A, A, s, A A, A, s,..., A„AAs,..., 

el les différentielles totales ou partielles exprimées par les uolations 
dds , ddds , dddds , . . . , 


d,d,s . 

, d/l'd'S,. . ., djf d'S,, . . . 

Pour plus de commodité. 

on est convenu d’écrire 

A’, AV. 

au lieu de AA, AAA,..., 

A J , A, 1 , 

et pareillement 

au lieu de A, A,, A, A, A,,... 

d\ d\. 

. ., au lieu de dd, ddtl,.,.. 

rf.Vrf.V 

comme si les notations 

au lieu de d,d,, 


AA, AAA,..., A, A,, A, A, A,,.,., 
dd, ddtl , . . . , d'd,, d'dd ',. . ., 

représentaient de véritables produits. Eu égard à cette convention, les ac- 
croissements totaux cl différentielles totales des divers ordres de la fonction s 


Digitized by Google 


( '5 ) 

se trouveront représentés par les notations 

Ai, A 2 s, A’ï,..., 
ds, d*t, d's,..., 

et les accroissements partiels ou dérivées partielles 

A.A.i, A, A, Ai,..., A.A.A.i,..., d.d,s , ddd t s,..., rf ( d ( d.t 

par les notations 

A*, A**,..., A’A,i, . . ., djs, djd,s„. . . . 

On pourrait supposer que, i étant une fonction de plusieurs variables 
x, y, z,. . chacune des caractéristiques 

A,, A,, A,,... 

lût relative au changement de valeur d’une seule variable 


x, on y, ou z,.... 


I tans ce cas particulier, nous remplacerons ces caractéristiques par les 
suivantes 

Ar» *^« , - • ■ . 

en sotie que la notation 

» 

par exemple, représentera l’accroissement partiel de la fonction i, corres- 
pondant à l’accroissement Ax de la seule variable x. Alors aussi nous rem- 
placerons les caractéristiques 


par les suivantes 


dxy dyy 


dont chacune indiquera une différentiation effectuée sur une fonction de 
x, y , z,... par rapport à une seule variable x, ou y, ou z,...; cl les 
notations 

dgS* dyS* d t i, ... 


représenteront les différentielles partielles de la fonction i relatives aux 
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diverses variables. Ce n'est pas tout: en vertu des conventions admises, on 
devra représenter par la notation D x j lu dérivée de s relative à la seule 
variable x, par D,.j la dérivée de s relative à la seule variable y, etc...; et 
pour déterminer les valeurs de ces diverses dérivées qui devront naturelle- 
ment s’appeler les dérivées partielles de s relatives à x, àjr, à z , .. . , on ob- 
tiendra, au lieu de l'équation (6), des équations semblables et de la Tonne 

q) D x r = lim. — , D,f = lim. = lim. 4 — , . . . 

Enfin , à la place de la formule (7), on obtiendra les suivantes 

(10) d x s = D x j t/x, d r s — D r s dr, d,s = D,r dz ,,. . , 

qui montrent comment les différentielles partielles 

d x Sj dyS , d g .v, « • . 

peuvent se déduire des dérivées partielles 

D x j, D, s y D, t, . . . . 

Lorsqu une même fonction s se trouve successivement soumise à plusieurs 
opérations indiquées par quelques-uns des signes 

4 » 4 » 4 .— 

Oïl 

d x , n„ d*,. .., 

on obtient, dans le premier cas, des différentielles partielles de divers or- 
dres, telles que 

d x d r s, d x d t s , dyd z s,. d x d r d t s , . . . , 

et dans le second cas des dérivées partielles de divers ordres , telles que 

I} x D r f, I) x D, s , D r D,r,..., D x D r D. 

Lorsqu'une de ces opérations se trouve répétée plusieurs fois de suite, 
alors, au lieu de plusieurs caractéristiques pareilles, placées à la suite l'une 
de l'autre, on écrit une seule caractéristique affectée d'un exposant égal à 
leur nombre , comme nous l'avons déjà fait dans des cas semblables. En opé- 
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rant de cette manière, on réduit, par exemple, les expressions 


à celles-ci 


et les expressions 


à celles-ci 


(t x d x d } . s , 
d x dy s , 


d x d„d T d t J,... 
d\d,s,.... 


DjrD* DyS, 
DlDyf, 


DyltyDyDyS,... 

DlDÏs,.... 


Lorsque les relations qui existent entre les variables proposées laissent non 
pas seulement une, mais plusieurs variables indéterminées, eu sorte que plu- 
sieurs variables puissent être considérées comme indépendantes, il est clair 
qu'on peut disposer arbitrairement des différentielles de toutes les variables 
indépendantes. Alors on simplifie les calculs en considérant ces mêmes diffé- 
rentielles comme autant de constantes arbitraires. 


§ II. Sur la continuité des fonction s , de leurs dérivées et de leurs différentielles. Propriétés 
diverses des différentielles. 

Nous disons, comme l’on sait, qu'une fonction est continue, entre deux 
limites données d'une variable dont elle dépend, ou dans le voisinage d'une 
valeur particulière attribuée à cette variable, lorsque entre ces limites ou 
dans le voisinage de cette valeur particulière , la fonction , conservant sans 
cesse une valeur unique et finie, varie de telle sorte qu’un accroissement 
infiniment petit, attribué à la variable, produise toujours un accroissement 
infiniment petit de la fonction elle-même. 

Supposer, comme on le fait dans le calcul différentiel, qu'à des accroisse- 
ments infiniment petits des variables correspondent des accroissements infi- 
niment petits des fonctions , 'c’est supposer implicitement que les fonctions 
restent continues. On ne doit donc pas être étonné de rencontrer dans le 
calcul différentiel des définitions, des formules et des théorèmes qui cessent 
detre applicables, ou d'offrir un sens précis et déterminé dans le cas où l’on 
attribue aux variables des valeurs pour lesquelles les fonctions deviennent 
discontinues. On ne doit pas être étonné de voir, dans des cas semblables , les 
formules (3) et ( 6 ) du § I" fournir, pour la différentielle ds d'une fonction 
Et r. <r<U. ttde Ph. nul., T. 111. (S»« lin.) 3 
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donnée, ou pour sa dérivée D x j relative à une seule variable x , des valeurs 
infinies ou inèmc indéterminées (*). 

Sans perdre de vue ces observations, nous allons maintenant faire voir 
avec quelle facilité les propriétés diverses des différentielles et des fonctions 
dérivées se déduisent des principes établis dans le premier paragraphe, et 
eu particulier de la définition que uous avons donnée des différentielles, 
jointe à la considération d’uue variable dont la différentielle est prise pour 
unité. 

Soit s une variable ou fonction quelconque. Soient encore 

A.v et t 

les accroissements infiniment petits et simultanés de la variable s et de la 
variable primitive dont In différentielle est prise pour unité. Comme nous 
l'avons remarqué dans le § I er , la différentielle ds sera, en vertu de sa défi- 
nition même, déterminée par la formule 

(i) ds = lim. 

Cela posé , concevons d'abord que la fonction s soit équivalente à la somme 
de plusieurs autres fonctions u, v, w ,... , en sorte qu'on ait 

(a) s = u -t- v -+- w ' 

Si l'on désigne par 

Ai , à u, Ae, A iv , . . . 


(*) Pour en donner un exemple très-simple , posons s =zz ; alors I Yqualinn t>: tju § I". 
savoir, 

ai 

D,i = lim . 

se réduira simplement ,'t 


n,.» = — lim. 


x(x-t- iri ' 


et donnera généralement , pour dérivée tir 1 , ia fonction — 1 qui sera unciptantité négative 

si la variable x, étant réelle , diffère de icro. Mais , si la variable x s’évanouit , la même formule 
fournira une valeur infinie de 1>, s ; et t'on doit ajouter que cette valeur pourra être censce 
à volonté oo positive, ou négative, attendu qu'en faisant converger x et 4x vers xéns, oit 

peut disposer arbitrairement du signe et de lu valeur du rapport — . 
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les accroissements infiniment petits et simultanés de 

s, u , v. 


I accroissement total de s se réduira évidemment à la somme des accroisse- 
ments correspondants des autres fonctions u, v, tv, ... On aura donc 


et par suite 


Af = An -+- An -t- Ah* + . . . 

As A u Ai Am* 

«CI* 


Si, dans cette dernière formule, ou fait converger i vers la limite zéro, 
alors, eu égard à I équation (a), on verra les rapports 


A.v Ax Av A« 

» * t ’ i ' t ’ 


converger vers les limites respectives 

ds, du , dv, dw , . . . ; 

puis on en conclura, eu passaut aux limites, 


( 3 ) 


ds — du -t- dv -t- dw -¥-.... 


Kn d'autres termes, l'équation » 

(4) A (u -4- «» -+- w -h . . .) = Am -t- Ae -t- Atv + ... 

entraînera la formule 


(5) d ( u -t- v •+- w -t- = du -t- dv -t- dw + . . . . 

On peut donc énoncer la proposition suivante. 

t” Théorème. La différentielle de la somme de plusieurs fonctions se 
réduit à la somme de leurs différentielles. 

Corollaire. Si l'on suppose les fonctions u, v, . . . réduites à deux seule- 
ment , la formule (5) deviendra 

d (u + v) = du -+- dv. 


Or, de cette dernière formule il résulte que, si une fonction donnée n 

3. 
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reçoit un accroissement quelconque v, l'accroissement correspondant de la 
différentielle du sera représenté par dv. En d'autres termes: l'accroissement 
de la différentielle sera la différentielle de laci roisscmenl. 

Supposons maintenant deux fonctions r, s, liées entre elles par l’équation 

(6) s — ar, 

dans laquelle a désigne un coefficient constant. Quand on fera croître r de Ar, 
le produit «r croîtra d’nne quantité représentée parle produit «Ar. Donc, 
en nommant Ar, As les accroissements infiniment petits et simultanés des 
fonctions r, s, ou aura 

A s ~ air. 

En divisant par < chaque membre de la dernière équation, et faisant cou- 
verger t vers la limite zéro, on trouvera non-seulement 

X* Ar 

t « 

mais encore 

(7) ds — a di. 

En d’autres termes, l'équation 

A {ar) — II Ar 

entraînera la formule 

'9) a (ar) = a dr. 

On peut donc énoncer encore la proposition suivante. 
i r Théorème, lorsqu’on multiplie une fonction par un coefficient constant, 
la différentielle de cette fonction se trouve à son tour multipliée par le 
même coefficient. 

Supposons enfin la fonction r lice à d'autres fonctions u, v, «>,... par une 
équation linéaire ou de la forme 

(10) .» — au -t- hv -t- cw -t-. . . , 

dans laquelle a, h , c, . . . désignent des coefficients constants. Alors, en raison- 
nant toujours de In même manière, on obtiendra la formule 

(11) ds = a au -t- hdv + c dtv -t- . . . , 
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qui entraînera la suivante 
(ta) d (au -h bv -+- ctv 4 - 



. . . ) 4- a du ■+■ b dv -i- c div 4- . . . , 

et qui peut se déduire directement des équations ( 5 ) et (9). 

Iæs théorèmes et les formules que nous venons d’établir subsistent évidem- 
ment dans le cas même où l’on se bornerait à changer les valeurs de quel- 
ques-unes des variables comprises daus les fonctions données, cl où l'on 
remplacerait en conséquence les accroissements totaux et les différentielles 
totales par des accroissements partiels et par des différentielles partielles, 
Aiusi, en particulier, les formules ( 4 ), (8) continueront de subsister, si l’on y 
remplace la caractéristique A, qui indique l’accroissement total d'une fonction, 
par l’une des caractéristiques 

Aj-, Ay, A,,..,, A,, A., A m ,..., 

qui indiquent des accroissements partiels relatifs à diverses variables x,jr, s,... 
ou à divers groupes de variables. Pareillement, les formules ( 5 ), (9), (ta) con- 
tinueront de subsister, si l’on y remplace la caractéristique d qui indique la 
différentielle totale d’une fonction par l’une des caractéristiques 

qui indiquent des différentielles partielles relatives, soit aux variables x, 
y, z ,. . ., soit à des groupes de variables. 11 y a plus : comme une différen- 
tielle partielle relative à une seule variable x se réduit à la dérivée corres- 
pondante, lorsque dx se réduit à l’unité, les formules 1 5 ), (9), (ta) subsiste- 
ront encore, quand on y remplacera la caractéristique d par l’une des 
caractéristiques 

D x , D r , D s , . . . . 

L’équation (1), de laquelle nous avons déduit les formules ( 5 ), (9) et (1 a;, 
entraîne encore uue multitude d’autres conséquences dignes de remarque, et 
en particulier celles que nous allons indiquer. 

Supposons que la fonction s et sa différentielle ds restent continues, par 
rapport aux variables dout elles dépendent, dans le voisinage du système des 
valeurs particulières attribuées à ces mêmes variables. Concevons d’ailleurs que 
l’on fasse coïncider la variable primitive dont l'accroissement est représente 
par t, et dont la différentielle est réduite ù l'unité, avec l’une des variable» 
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données, ou avec uuc variable uouvellc dont toutes les autres soient des fonc- 
tions continues. Non-seulement la différentielle ds sera la limite de laquelle 

s approchera indéfiniment le rapport — , tandis que i s'approchera indéfini- 
ment de la limite zéro; mais de plus, pour de très-petits modules de t, ce 
rapport différera très-peu de sa limite, en sorte qu’on pourra énoncer la pro- 
position suivante. 

3" Théorème. .Si une fonction s de plusieurs variables et sa différentielle 
ds restent continues dans le voisinage d’un système de valeurs attribuées à ces 
variables; si d'ailleurs on fait coïncider la variable primitive, on avec l'une 
de ces variables , ou avec une variable nouvelle dont toutes les autres soient 
fonctions continues; alors, pour des valeurs infiuiment petites attribuées à 

l’accroissement t de la variable primitive , la différence entre le rapport — et 
la différentielle ds sera infiniment petite. 

Corollaire i”. la: théorème l\ s'étend au cas même où l'accroissement total 
As et la différentielle totale ds seraient remplacés par un accroissement par 
tiel 

A, s, ou A, s, ou A 
tt par la différentielle correspondante 

r/s on d„s, ou r/^s,.... 

( >n pourrait d’ailleurs supposer ici les caractéristiques 

A, i i A, > • ■ • d . . A. » . • • ■ > 

relatives chacune à une seule variable x, ou j, ou et par conséquent 
réduites aux caractéristiques 

A x , A,, A,,..., d x , d , , d . , . . . . 

Corollaire a*. Concevons maintenant que les variables, dontsest fonction, 
soient partagées en deux groupes. Indiquons à l’aide de la caractéristique A 
l'accroissement total de la fonction s ou d’une fonction de même nature, et à 
l'aide de la caractéristique A, ou A„ l’accroissement partiel que prend la même 
fonction pour des accroissements infiniment petits attribués aux variables 
comprises dans un seul groupe. Soient en conséquence A s ou A „j, l’ac-rois- 
■.ement infiniment petit de s correspondant à des accroissements infiniment 
petits des variables comprises dans le premier ou dans le second groupe; et As 
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l'accroissement total de s. Enfin , nommons s, ce <|iie devient f <|uand on lait 
croître seulement les variables comprises dans le premier groupe, et s„ ce que 
devient s quand on fait croître toutes les variables à la fois. On aura évidem- 
ment 

t, = x ■+■ A, s, 

s_ = s t -+- A n J = ,v i j + A„.r, 

et, par suite, la valeur de A< — t m — s sera 
(|3) As = A, s ■+■ A„j ( . 

En divisant pari les deux membres de cette dernière équation, Ion trouvera 

à s ^ S,s 

i t t 

Supposons, d'ailleurs, que la fonction s et ses deux différentielles partielles 

d,S, (t.* 

soient des fonctions continues des diverses variables, dans le voisinage du 
système des valeurs attribuées à ces variables mêmes. Alors, pour des valeurs 

infiniment petites de «, eu vertu du corollaire t", le rapport différera 
infiniment peu de rf s, et le rapport — ' de d m t,. Mais, d’autre part, à l’ac- 
croissement infiniment petit 

f, — s -r: A, s 

de la fonction s correspondra l’accroissement 

tf s — ri s = A, i/,j 

de la différentielle d,t; et ce deruier accroissement sera encore infiniment 
petit, puisque d m s sera, par hypothèse, fonction continue de s. Donc le 

rapport — ' différera infiniment peu non-seulement de tl s . , mais aussi 

d cd ,s. Donc, dans l’hypothèse admise, si l’on fait converger i vers la limite 
zéro , les rapports 
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convergeront respectivement vers les limites 

ds ; tl s ; 

ef, par suite, la formule 

Xt A ,s A v s l 

t t t 

entraînera celle-ci 

ds = d t s + d„s. 

En conséquence, on peut énoncer la proposition suivante : 

4' Théorème.. Soit s une fonction de diverses variables que nous suppo- 
serons partagées en deux groupes. Soient, de plus, 

d t i 

la différentielle partielle de s correspondante au système des variables com- 
prises dans le premier groupe; 

d K s 

la différentielle partielle de s correspondante au système des variables com- 
prises dans le second groupe; et 

ds 

la différentielle totale de s correspondante au système de toutes les variables. 
Si la fonction s et les différentielles partielles 

d,s, d"S, 

restent fonctions continues des diverses variables dans le voisinage du sys- 
tème des valeurs attribuées à ces variables mêmes, la différentielle totale 
ds sera la somme des différentielles partielles, en sorte qu'on aura 

(l4) ds = d,s -t- d r s. 

Corollaire. Concevons maintenant que la fonction s dépende de plusieurs 
variables partagées en trois groupes, et nommons 

d,s, d,s, d„s 

les différentielles partielles de s correspondantes à ces trois groupes. Suppo- 
sons, d'ailleurs, que la fonction s et ces trois différentielles partielles restent 
fonctions continues des diverses variables , dans le voisinage du système des 
valeurs attribuées à ces variables mêmes. Si l’on considère les deux derniers 
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groupes de variables comme n'eu formant plus qu'un seul, la différentielle 
partielle de s correspondante à ce nouveau (groupe sera , en vertu du théo- 
rème précédent, représentée par la somme 

d.s + d .*i 

et, en vertu du même théorème, il suffira d'ajouter cette somme à d s pour 
obtenir la différentielle totale de s on ds. On aura donc 

ds — d,s -+- d tt s -+- d m s. 

Par des raisonnements semblables , on passera aisément du cas où les varia- 
bles sont partagées en trois groupes, au cas où elles sont partagées en quatre 
groupes, etc..., et en continuant ainsi on établira généralement la proposi- 
tion suivante. 

5* Théorème. Soit s une fonction de plusieurs variables, que nous sup- 
poserons partagées en divers groupes. Soient de plus 

d.s, d m s,... 

les différentielles partielles de s, correspondantes au premier, au second , au 

troisième, groupe. Kufin, supposons que la fonction s et chacune de ces 

différentielles restent fonctions continues des diverses variables dans le voi- 
sinage du système des valeurs attribuées à ces variables mêmes. La différen- 
tielle totale ds de la fonction s sera la somme des différentielles partielles 
d Ê s, d^s, d_s,..., en sorte qu'on aura 

( 1 5) (b — d s ■+- d u s ■+• d m s -t- .... 

Corollaire t". Au lieu de déduire le 5' théorème du précédent, on pour- 
rait l’établir directement à l’aide des considérations suivantes. Les variables 
que renferme la fonction r étant, comme on vient de le dire, partagées en 
divers groupes, désignons, à l’aide des caractéristique; 

A,, A 

les accroissements partiels de lu fonction s ou d’une fonction de même na- 
ture, qui correspondent à des accroissements infinimeut petits des valeurs 
des variables comprises dans le premier, le second, le troisième,... groupe. 
Soient encore s, ce que devient la fonction s en vertu des accroissements attri- 
bués aux variables comprises dans le premier; i„ ce que devient la fonction t 

£x. rt*. « s, pi. (ms.x in. (w ii»p.) 4 
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on vertu des accroissements attribués aux variables comprises dans les deux 
premiers groupes; s m ce que devient la même fonction, en vertu des accrois 
sements attribués aux variables comprises dans les trois première groupes,... 
et ainsi de suite. On pourra évidemment considérer f„ comme représentant 
ce que devient s, en vertu des accroissements attribués aux seules variables 
comprises dans le second groupe; s m comme représentant ce que devieut J, 
en vertu des accroissements attribués aux seules variables comprises dans le 
troisième groupe; etc.... On aura donc 

j, =t+l,t, 

*. = *.+ 
j. = J.-4- 
etc . . . , 

et par suite 

s, — s + A, J, 

j, = » + l,j + A„r,, 

s m — s -+- A,r -4- A„r, ■+■ A „r B , 

etc , 

ou, ce qui revient au même, 

S t — s — A ,r, 

— s = A, s -t- A 
s m — S = A ,i -I- A „J, -+- A,j,,, 
etc. . . . 


Donc les différences 


J, — J, s* — j, 

pourront être respectivement représentées par les sommes composées avec 
le premier, ou les deux premiers , ou les trois premiers , . . . termes de la suite 

A,j, A „r,, A 

et la somme de tous les termes de cette suite représentera la dernière de 
toutes ces différences qui sera précisément l’accroissement total de la fonc- 
tion .s correspondant aux accroissements infiniment petits de toutes les va- 
riables. Donc,' en nommant Ai cet accroissement total de la fonction r, 
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As — + * ■ •■ 


Concevons à présent que l'on divise par i les deux membres de la formule 
précédente. On trouvent 


Al A,f ^ ^ ^m S K ^ 

i t t t 


puis en attribuant à t une valeur infiniment petite, et supposant que les 
fonctions 

*, d,s, d,s, 


restent fonctions continues des diverses variables dans le voisinage du sys- 
tème de valeurs attribuées à ces variables, od reconnaîtra que les rapports 


A„ « A_r 


diffèrent infiniment peu, le premier de </,A; le deuxième de d M t,, et, par suite, 
de d m s\ le troisième de d m s m , et, par suite, de d m s il , ou meme derf^x, etc.... 
Oouc, en faisant converger i vers la limite zéro, on verra les rapports 

X,* à n l, A.I, 


converger respectivement vers les limites 

d.s, d'S, rf„x,...; 


et la formule 


Ai A, s A m i ( A» 


entraînera la suivante 

ds = d,s -t- f/„x -t- d m s -t- . . . . 

Corollaire a*. Ce 5* théorème continuerait évidemment de subsister si 
chacune des caractéristiques 

d,i d ti , d m , • • ■ 


se rapportait à une seule variable. Mais alors, en désignant par x ,jr, t,. . . 
les diverses variables, on pourrait à ces caractéristiques substituer les sui- 
vantes 


d x , d r , 


4 - 
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i l, par suite, la formule (i 5} deviendrait 

tfi) ds = d x s -t- d,s -t- d,s -t- 

§ III. — Formules générâtes pour la différentiation des Jonctions d'une ou de plusieurs 

variables. 

Les principes établis dans les paragraphes précédents fournissent immé- 
diatement les diverses formules générales qui servent à la différentiation des 
fonctions dune ou de plusieurs variables. Entrons à ce sujet dans quelques 
détails. 

Cousidérons d’abord une fonction s d'une seule variable x. Si cette fonc- 
tion est du nombre de celles que l'on nomme fonctions simples , sa dérivée IL s 
devra se déduire, daus chaque cas particulier, de l'équation (6) du § I", 
c'est-à-dire de la formule 

(t) tLs = lim. 

flotte dérivée étant obtenue, la formule (7) du § 1", savoir, 

(а) ils = DjStlx , 

fournira immédiatement la valeur générale de la différentielle t/s. 

Si s est une fonction de fonction de «r, si , par exemple, s- est fonction de la 
variable y, cette variable étant elle-même fonction de la variable x , alors 
la différentielle ds se trouvera déterminée non plus par l'équation (a), 
mais par le système de deux équations de même forme, savoir, 

(3) ds =fc D r sdy, dy — D X ydx, 
en sorte qu'011 aura 

(4) ds = D r t D x y dx. 

Pareillement, si s était fonction de 2, r étant fonction de y, et y fonc- 
tion de .r, on trouvciait successivement 

(5) ds T),sdz, dz = D r t dy, dy = I ) t ydx, 
puis on en conclurait 

(б) iis — D, s 1), z U x y dx ; 
et ainsi de suite. 
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Supposons maintenant que s soit non plus une fonction de fonction, 

mais une fonction composée de plusieurs variables x, y , z Alors, 

en vertu de la formule (i 5 ) du parapraphe précédent, on aura générale- 
ment 

(7) ds = d x s -+- djS -+- d,s -1- .... 

Mais les formules (10) du § I er donneront 

(8) d x s = D x rrfr, d y s = D r sdjr, d t s = D.rife. ... 

Donc alors la valeur de la différentielle ds se trouvera déterminée par la 
formule 

(9) ds = D x i<ir -t- HySdjr -t- D c sdz + .... 

Si s était une fonction de plusieurs autres 

* u, v, w,..., 

qui fussent elles-mêmes fonctions de plusieurs variables indépendantes ' 

y, z,..., 

alors, au lieu de la formule (9), on obtiendrait la suivante 

(10) ds = D ,sdu ■+• Ti.sdv -4- , 

et chacune des différentielles du,dv, dw,... sc trouverait à son tour déter- 
minée pour une équation semblable à la formule (9), en sorte qu’on aurait 

du = D X udx -t- \\udjr -1- D x udz -t- .... 
dv = D x vdx -t- D y vdy -t- D t vdz + ..., 
etc.... 



Donc alors , pour obtenir la valeur générale de ds exprimée en fonction des 
variables x, y, z,. .. et de leurs différentielles dx, dy , dz ,... , il suffirait dr 
substituer dans le second membre de l'équation (10) les valeurs de du , dv, 
dw,... fournies par les formules (1 1). 

Il pourrait arriver que , s étant fonction de u, o, w,..., chacune des lettres 
u, v, w,... représentât non plus une fonction des variables indépendantes, 
mais une fonction composée d'autres fonctions. Au reste, il est clair que, dans 
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tous les cas, quel que soit le nombre des variables diverses, supposées fonc- 
tions les unes des autres , la différentielle totale de s pourra être déterminée 
par le système de plusieurs équations semblables aux formules (g) , ( 10 ), (i i). 

fies formules qui précèdent comprennent , comme cas particuliers , d autres 
formules générales qu'on en déduirait sans peine. Ainsi , par exemple , comme 
en désignant par a, b deux constantes arbitraires, on trouve 

^ (ax b) = \(ax) = aXx, 


par conséquent 
la formule (t) donnera 
l’ar suite, si l’on pose 


A [ax -4- 6) 

— = a, 

AX * 


D x (ax -t - b) = a. 


s — au -t- bv -t- cw 


la formule (io donnera 


ds — adu -+- bdv -+- edw 

en sorte qu'on aura 


d (au -t- bv -t- ctv -4- . . .) — adu -t- bdv ■+■ edw -t- . . . 


On se trouve ainsi ramené immédiatement à la formule (ta) du § 11, la- 
quelle comprend comme cas particuliers les formules (5) et ( 9 ) du même 
paragraphe. 

Supposons maintenant que diverses variables se trouvent liées entre elles 
par une ou plusieurs équations. Les deux membres de chaque équation étant 
égaux, leurs différentielles seront égales, et l’égalité de ces différentielles 
constituera une équatiou nouvelle. On appelle équations différentielles les 
nouvelles équations que l'on obtient en différentiant les deux membres de 
chacuue des équations données. Comme une quantité constante est celle qui 
ne varie pas, ou, en d'autres termes, celle qui ne reçoit pas d’accroissement, il 
est clair que la différentielle d'une constante s'évanouit avec son accroissement 
même. Donc lorsqu'une équation offre pour second membre zéro, ou une 
autre constante, il suffit de différenlier le premier membre de cette équation 
pour obtenir l’équation différentielle correspondante. 

lies règles qui servent à déterminer la différentielle du premier ordre d'une 
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fonction quelconque peuvent encore évidemment servir à déterminer la dif- 
férentielle de cette différentielle ou la différentielle du second ordre, et gé- 
néralemcut les différentielles des divers ordres. Pareillement, étant données 
une ou plusieurs équations entre diverses variables, ou pourra tirer parti 
des règles dont il s'agit pour différcuticr plusieurs fois de suite chaque 
équation , et pour obtenir ainsi ce qu’ou appelle des équations différentielles 
de divers ordres. 

Dans le paragraphe qui va suivre, nous ferons connaître diverses propriétés 
remarquables des différentielles et des fonctions dérivées d'un ordre quel- 
conque. 

§ î V. — - Propriétés des différentielles et des fonction > dérivées des divers ordre * . 

Aux théorèmes et aux formules que nous avous établis dans les paragra- 
phes précédents, il est utile de joindre la démonstration de quelques pro- 
priétés générales des différentielles des divers ordres. L’une de ces propriétés 
appartient à la fois aux accroissements des fonctions, à leurs différen- 
tielles et à leurs dérivées. Elle consiste en ce qu'on peut intervertir arbitrai- 
rement l’ordre dans lequel se succèdent deux on plusieurs opérations, dont 
chacune est exprimée ou par l’une des caractéristiques 

A, A,, A., A,,. A x , A„ A,,. .. , 

qui serveut à indiquer des accroissements totaux ou partiels , ou par l'une 
des caractéristiques 

d t ,d x ,d,,... t 

qui servent à indiquer des différentielles totales ou partielles, ou même par 
l'une des caractéristiques 

D x , D,, D,,..., 

qui servent à indiquer des dérivées partielles, sans altérer en aucune manière 
le résultat définitif de ces opérations diverses. Pour établir cette proposition, 
il suffit évidemment de faire voir que l'on pourra toujours, sans inconvénient, 
échanger entre elles deux de ces caractéristiques, écrites à la suite l'une de 
l’autre. Il y a plus : on pourra se borner a considérer le cas où les deux 
caractéristiques seraient dissemblables , la proposition étant évidente dans le 
cas contraire. 

Or, supposons que, la lettre s désiguant une fonction de plusieurs variables 
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x,jr, s,..., on nomme ; un accroissement partiel ou même total de cette 
fonction. On aura , eu vertu des formules (4) et (5) du § Il , 

i(j + {)=: il + Ag, 
d (t ■+• 5 ) — dt + r/g. 

Donc , à un accroissement quelconque de s, représenté par; , correspondront 
un accroissement de As représenté par Ag, et un accroissement de la diffé- 
rentielle ds représenté par dç. Ce n’est pas tout : comme les formules (4) et (5) 
du § Il continuent de subsister, dans le cas même où l'on y remplace la carac- 
téristique A par l’une des caractéristiques 

A,, A., A A x , A r , A,,..., 

et la caractéristique d par l’une des caractéristiques 

d,t d M , d m> djf « dyy dgj* . . , 

ou même par l’une des caractéristiques 

D x , D„ D,,,.., 

ou peut affirmer qu’à l'accroissement ; de la fonction s correspondront les 
accroissements 


A. Ç , A, Ç 1 A # g , - • • , A x g , A r ç, A c g , . • . 

des expressions 

f A, -s, A # s, A w s , . • . , A x s, A r s, A,s,... 

et les accroissements 

d, S > d,ç, d F g, ■ d x ç t dyÇ, r/ x g, . . . , D x g , D^g, D ( g , . . . 

des expressions 

d,*, d„s, d m s , • * ■ , d x s, dy .( , s , . . D x s , , D,t , . . . . 

Cela posé, concevons que les accroissements correspondants dont il s’apit se 
réduisent à ceux que l’on indique par l’une des caractéristiques 

A, A,, A„, A,,..., A x , A r , A, , 

On conclura immédiatement de ce qui précède que l’on peut sans inconvé- 
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nient échanger entre elles deux de ces caractéristiques, ou échanger l'une 
d'elles avec l’une des suivantes 


d, d t , </„, d,,..., d x ,d rt d t ,..., D,, D r , D„ . . . . 

Ainsi, par exemple , de ce qu’à l'accroissement ç des, correspond l'accroisse- 
ment A,ç de A,r, on conclura qu’en posant 


on doit avoir 


i = A„J, 
A,ç = A. As. 


On aura donc par suite . 

(i) A, A„r = A, A,r. 

Pareillement, de ce qu'à l'accroissement $ de s correspond l’accroissement d 5 
de A, s, on conclura qu’en posant 


5 = A,s, 

on doit avoir 

d, 5 = A, d 4. 

On aura donc par suite 

(a) d t A„# = A„ ds. 


On pourra d’ailleurs remplacer, dans les formules ( 1 ) et \ a), les caractéristiques 
A, , A„ par deux quelconques des caractéristiques 


\ i \ » * - * ? 1 A, , . . . ; 

et la caractéristique d, par l’une quelconque des caractéristiques 

d,d t ,d,,d m ,..., d x ,d r ,d,,..., D x , D,,D,, 

Concevons maintenant que l'on divise les deux membres de la formule \aj 
par l’accroissement 1 de la variable primitive. On trouvera 

rf, d f » 

~~ ~ , » 

ou, ce qui revient au même , eu égard à la formule (9) , 

j _ tzif.- 

£x, d'An. etUt Pk. nujA.. X. Ut. (SA* Utt.) 5 
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puis, en faisant converger vers la limite zéro l'accroissement i et les accroisse- 
ments correspondants des variables comprises dans le groupe auquel se rap- 
porte la caractéristique A,, on verra les rapports 

a. » a„ d,s 


couvergcr respectivement vers les limites 

</, f, d, d, s. 

Donc, eu passant aux limites, on trouvera 
(3) d, d^s = </ , d, s. 

Ajoutons que, si la caractéristique <l h indique une différentielle partielle 
relative à une seule variable, et se réduit par exemple à rf, , on pourra aussi 
la réduire à D, en prenant dx pour unité. Cela posé, comme la formule (a) 
continue de subsister quand on y remplace la caractéristique A, par l'une 
quelconque des suivantes 

•i i 3, , A, , A, , . * • , Aj , A, , A, 

et in caractéristique d, par l’une quelconque des suivantes 

dy d f , d Ht d m , . . . , d x , d xi . * . , U x , Dj, D,, . . 

il est clair que la formule (3j continuera de subsister si l'on y remplace les 
caractéristiques d : , d H par deux quelconques des caractéristiques 

d f y d w , d m d x1 dy^d z , , . . , D x , D r , D, , . , . . 

En résumé, les formules i ) , (a) , (3) et autres semblables entraînent la 
proposition suivante. 

i** Théorème. Supposons qu’une fonction s de plusieurs variables soit 
successivement soumise à diverses opérations dont chacune, ayant pour but 
de fournir un accroissement total ou partiel, une différentielle totale on par- 
tielle, ou meme une dérivée partielle , se trouve indiquée par l'une des carac- 
téristiques 

Ai Ar, A,, A,,..., A x , A r , A,,. , . , 

d* d,y d ( , d m , . . . , d x , t/jf, d tt . . . , 

D x , D r ,D„.... 
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[/expression qui résultera de ces opérations diverses offrira une valeur indé- 
pendante de l'ordre dans lequel se succéderont ces mêmes opérations , et par 
conséquent les caractéristiques qui serviront à les indiquer. On pourra donc, 
sans altérer cette valeur, intervertir arbitrairement l'ordre dans lequel les 
diverses lettres caractéristiques se trouveront rangées, comme si le système 
de ces lettres, écrites à la suite les unes des autres, représentait un véritable 
produit. 

Corollaire t". Il suit des formules ( 8 ) et (91 du § 11, que le théorème 5 
doit être étendu au cas même où l'une des caractéristiques, cessant d’indiquer 
uu accroissement ou une différentielle, représenterait un coefficient con- 
stant. 

Corollaire a". Le 3* théorème, et même l’équation (t5), comprennent 
comme cas particulier la formule 


(4) d f S = (/,(/,!, 

de laquelle on tire immédiatement la suivante 


(5) D, D r f = D r D,f, 

en considérant les variables x,j comme indépendantes et réduisaut les diffé- 
rentielles dx ou Jj de chacune d'elles à I unité. Au reste , la formule (5) pour- 
rait être démontrée directement comme il suit : 

Corollaire 3'. Concevons que, s étant une fonction de deux variables x.y, 
on attribue à ces variables des accroissements infiniment petits 


Ajr = a . , — S, 

indépendants l un de l'autle et de ces variables mêmes. On aura d'abord 
A, A r s = A^A^s: 

A, a, j \ M s 


et par suite 


ou , ce qui revient au même, eu egard à la formule ( 8 ) du $ II , 

MM _ a,(M), 

puis ou en conclura, en faisant converger a = Ajr vers la limite zéro, 
1 ) r A r s = A r D x r. • 

5 .. 
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Si maintenant on divise par ê les deux membres de la dernière équation, l'on 
trouvera 


ou, ce qui revient au même , eu égard à la formule (9) du § Il , 



puis on en conclura , en faisant converger ë = à T s vers la limite zéro , 


D, D, j = D / D, s. 


§ V. — Sur l'analyse des caractéristiques. 

Les lettres que l ou emploie dans la haute analyse sont de deux espèces. 
I.es unes servent à représenter des quantités constantes ou variables, ou des 
expressions imaginaires; les autres à indiquer des opérations diverses, et dans 
ce dernier cas elles se nomment ordinairement caractéristiques. Ici en particu- 
lier nous désignerons sous le nom de caractéristiques dijjcrcntielles les lettres 

^*1 Ar» A»»— , 
d, d., d., d,,..., d It d n d,,..., 

D*, D,, D,,.., 

employées dans les paragraphes précédents pour représenter diverses opé- 
rations dont chacune a pour but de fournir un accroissement total ou par- 
tiel , une différentielle totale ou partielle , ou bien encore une dérivée partielle 
d'une fonction donnée. De telles opérations peuvent se succéder les unes aux 
autres en nombre quelconque, et nous avons déjà observé qualors le ré- 
sultat définitif est indépendant de l’ordre dans lequel ces opérations s’effec- 
tuent, par conséquent de l’ordre dans lequel sont rangées les caractéristiques 
qui les indiquent. Or, de même qu il est souvent utile de remplacer par une 
seule lettre une expression composée qui renfermait plusieurs lettres propres 
à représenter certaines quantités constantes ou variables, de même, pour sim- 
plifier les calculs, il peut être souvent utile de remplacer, soit par une seule 
lettre, soit du moins par un seul signe ou caractère spécial, le système de 
plusieurs opérations indiquées par diverses caractéristiques. Nous ajouterons 
qu’il paraît convenable d’affecter à cet emploi un caractère nouveau plutôt 
qu une lettre, afin de ne pas augmenter le nombre de celles qni ont été enlevées 
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à l'analyse algébrique, et qui représentent, dans la haute analyse, non de 
simples quantités, mais des opérations de diverses natures. C'est pour ce mo- 
tif que divers auteurs, entre autres MM. I-iplace et Brisson, ont employé, 
dans des cas semblables, deux caractères empruntés à la géométrie, savoir, 
le triangle et le carré, en ayant soin de renverser le triangle , de manière qu il 
ne puisse être confondu avec un A. Nous suivrons ici cet exemple , comme 
nous l'avons déjà fait en diverses circonstances; et nous représenterons en 
particulier par l’un des caractères 

v v V V V” 

le 'système de plusieurs opérations qu'indiqueraient, si elles étaient écrites 
à la suite l’une de l'autre, deux ou plusieurs des caractéristiques ci-dessus 
mentionnées 

A, A,, A„, A„,..., A,, A„ A,,..., 
d, d t , d„, d m ,..., d x , d r , d,,..., 

Pr» ®n"" 

Cela posé, si, pour fixer les idées, on prend 
(t) V = D X D„ 

on aura, en nommant s une fonction quelconque de x . 

(a) Vr=D x D r s. 

Pareillement si I on prend 

(3) V=d x d r d„ 
on aura 

(4) Vs — d x d r d z s, 

etc.... D'ailleurs, suivant l’observaliou ci-dessus rappelée, ou pourra, dans les 
formules (a), (4), etc. , et par suite aussi dans les formules (i), (3), etc., in- 
tervertir arbitrairement l'ordre dans lequel seront rangées les diverses carac- 
téristiques, comme si les expressions 

D x D r , d x d r d„ etc... 


étaient de véritables produits. Pour conserver le souvenir de celte analogie. 
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nous appellerons les expressions 

l),D rl d x d T d t , etc..., 

et autres semblables, des produits de caractéristiques. Les facteurs de ces 
produits seront les caractéristiques elles-mêmes que l’on pourra échanger 
entre elles dans chaque produit, en sorte qu'on aura par exemple, en vertu 
de la formule (■), 

V - D,D r = D,D,; 

en vertu de la formule (3), 

V — d x d r d, = d T d z d x = d,d x d r 

— d x d t d y — d t dyd x — Jjd x d t , 

etc.... Il suit d’ailleurs de ce qui a été dit dans le a' paragraphe (3* théorème , 
corollaire t"), que l’on peut sans inconvénient, dans de semblables produits, 
et par conséquent dans les expressions que représenteront les notations 

V, V,, V. 

remplacer une ou plusieurs caractéristiques par des coefficients constants. 

Supposons maintenant qui) s'agisse de combiner entre elles, par voie 
d’addition , plusieurs expressions de la forme 

Vs, V.t, V„s,.... 

Le résultat de cette addition sera la somme 

Vs + V ,s 4- V "S 4- .... 

Mais, pour simplifier les notations, nous nous bornerons à écrire uue seule 
fois la lettre s à la suite de l'expression 

V -t- V„ 4-..., 

et en conséquence nous conviendrons de représenter la somme dont il s'agit 
par la formule 

(V 4- V, -l- V, 4 

Cette convention nouvelle fournit un moyen d’abréger les formules. Elle per- 
met, par exemple, de réduire l'équation (ai) du § II, savoir, 

(5) ds ~ d x s 4- dyS 4- d,s + 
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à la forme plus simple 

(6) tis = (rf, •+■ d,+ d. s. 

Il y a plus : la formule (6) devant subsister quelle que soit la fonction repré- 
sentée par la lettre s, on l'abrégera encore en effaçant cette lettre, et alors 
on trouvera 

( 7 ) d = -h d, + ci, -+- .... 

Les expressions de la forme 

(/* -+- d y -+- d, 

ou plus généralement de la forme 

V + V, + 

devront être naturellement appelées des sommes de caractéristiques . Lors- 
qu'une semblable somme SC réduit d'elle-même, comme on le voit dans la 
formule (7), à une seule caractéristique, on peut profiter de cette réduction 
pour simplifier le calcul. Dans le cas contraire, on parvient au même but en 
se servant d’un caractère nouveau pour représenter une telle somme. Nous 
supposerons ici que I on affecte à cet emploi l’un des caractères 

□ , D,, Q,,..., o , rT*,.*** 

Celj posé, lorsque nous prendrons pour exemple 

(8) □ = V + V, + V, 

la formule (8) sera une formule symbolique dont nous nous servirons pour 
exprimer que le sens de la notation dr se trouvera défini, quelle que soit la 
fonction s , par l'équation 

(9) Qj — Vs -h V S -+- + .... 

Les nouveaux caractères 

v v v O' V' 

C3> D,» O»»* • Q » D »•••* 

destinés à représenter ou des produits formés avec les caractéristiques 
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simples 

Ajn Af* 

^v**ï *Vr , <^ri ^i r**i 

D« IV, D 

nu des sommes de semblables produits, sont ce que nous pouvons appeler des 
caractéristiques composées . Les propriétés de ces nouvelles caractéristiques se 
déduisent aisément des principes établis dans les précédents paragraphes. 
Ainsi, en particulier, puisque les formules (4), (5) du § 1" s'étendent au cas 
même où l’on remplace les accroissements totaux par des accroissements par- 
tiels, ou les différentielles totales par des différentielles partielles, il est clair 
qu'en désignant par u, v, en,... des fonctions quelconques, on aura non-seu- 
lement 

d, (u -t- v -t- «v = d'U -t- d,v -4- d t w 4-.-., 

d, (u -4- v •+■ w» +...) = du -t- dje -+- djv 

etc..., 

mais encore 

d,d„(u 4- o 4- tv 4-...) = d Ê [d H u -h d ¥ v -t- d u w +...) 

= dd n u ■+■ d'dv -t- d dw 

et que l’on trouvera généralement de la même manière 

(to) ddjd m ... {u -+-C4-HM-...) = d, d, d m ...u -t- rf, .e 4- <•/,...«> 4- etc. 

Il y a plus : on pourra , dans la dernière équation , remplacer chacune des 
caractéristiques par l'une quelconque des caractéristiques simples dont nous 
nous servons pour indiquer des accroissements, des différentielles ou des dé- 
rivées ; ou même par un coefficient constant. Donc , dans la formule (io) on 
pourra au produit dd w d m ... substituer l’un quelconque de ceux que peut re- 
présenter la caractéristique composée V, et l’on aura généralement 

(tr) V (m 4- v w -t-...) == Vu 4- Vu + Viv 

Ce n'est pas tout; comme, en vertu des conventions adoptées, on aura géné- 
ralement 

(ta) (V 4- V, 4- V, 4-...) s—Vs-t-V'S 4-V^r 4-..., 

il est clair que si l’on pose 

(|3) s a= u 4- v 4- w 4-..., 
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on tirera des formules (u)et (la) 

(V-i-V, 4- V, -4-...) s =Vh 4-V.m ■+ -V„« 4 -... 

+ Vp -L-Vv 4-V.e 4 -... 

■hVn' + V l « , + V > w+... l 

ou , ce qui revient au même, eu égard à la formule (i a), 

fV-t-V.-t-V.-t-...) s = (V-t-V,-t-V„ 4-...)« 

+ (V + V 1 + V, + ...)v 
4- (V -f- V t -t- V. 4 * ...) w 
4- etc. 

Donc , en supposant pour abréger 

n=v-+-r,-t-v„-t-..., 

on aura 

(t4) □* = n« -t- □*» -t- 

ou , en d’autres termes , 

(l5) □ (« 4 V 4 W 4-...) = OB + nv 4 QtV + .... 

Les formules (i t) et (i 5), qui sont semblables aux formules (4), (51 du §11, 
entraîneront évidemment la proposition suivante. 

i" Théorème. Le résultat que produit l’application d’une caractéristique 
simple ou composée à la somme de plusieurs termes ne diffère pas de celui 
qu'on obtiendrait en appliquant successivement la même caractéristique 
aux divers termes dont il s'agit. 

Supposons maintenant qu’à une expression de la forme 

V.*, 

on veuille appliquer une nouvelle caractéristique composée V.. Il est clair 
que, dans l’expression nouvelle 

V.V.r, 

ainsi obtenue, la partie indépendante de s, savoir, 

représentera tout à la fois un produit de caractéristiques simples et ce qu’on 
peut appeler le produit des caractéristiques composées V,, V ,. Or, l’ordre dans 

Er. JA». ' i Jr P*. «nu»., T. 111. (90* Uer.) * 6 
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lequel se succèdent les facteurs du premier produit pouvant être interverti 
arbitrairement , il eu résulte que, dans le second produit , on pourra échan- 
ger entre elles les caractéristiques composées V,, V„. On aura donc généra- 
lement 


(• 6 ) 

Il y a plus : si l’on pose 


et 


V m V,s=V,V.s. 

□ = V 4- 

a— v'-t-v-t- 


on trouvera non-seulement 


□ r = Vt -+-V,j h-..., 

mais encore, eu égard à la formule (t4)> 

□'□J = Q'Vr -t- □' V,s -t- n'V,r -+-.... 

D’autre part, eu égard à la formule (9), on aura 

H'Tj =V'Vs + VV* -K.., 
o'v,j=v'v,j H-v'v,r 
V — V* V "S -+-V" V^r -t-... , 
etc... » 


Donc on trouvera définitivement 


(» 7 ) 


fln'r =V'Vr-t-V / \ , l r-t-V'’C l> f-t-... 
+V’Vs- t-V’V.jM-V'V.» +•*. . 
-4- etc... 


On trouvera de même 


(>») 


/ OCfi = VV'j + VV'j + V,V'î + ... 

| +vv'i+vv'(+v,ri+... 

( -t-etc... 


Donc, eu égard à la formule (16), on aura généralement 

(19) □'□r = □□'*• 


I.es formules (16), (18), qui sont semblables aux formules (i 3 ), (1 4)> ^iâj du 
§ I", entraînent évidemment la proposition suivante. 


Digitized by Google 


( 43 ) 

a' Théorème. Le résultat que produit l’application simultanée de deux 
caractéristiques différentielles , simples ou composées, à une fonction quel- 
conque s, est indépendant de l’ordre daus lequel se trouvent rangées ces 
mêmes caractéristiques. 

Corollaire. Si l’on efface la lettre s dans les deux membres de la formule 
(19), on obtiendra la suivante 

'>») cr □ = □ a. 

En vertu de cette dernière, l’expression Cf □, qui représente le produit de 
deux caractéristiques composées, sera, comme tout produit de deux fac- 
teurs, indépendant de l'ordre dans lequel ces mêmes facteurs se trouveront 
écrits. 

Concevons maintenant que l’on applique simultanément à une fonction 
quelconque s diverses caractéristiques simples on composées. On pourra, 
sans altérer la valeur de l’expression ainsi obtenue, échanger entre elles deux 
quelconques de ces caractéristiques, et, à l’aide de semblables échanges plu- 
sieurs fois répétés, ou pourra évidemment amener à la première , à lu se- 
conde, àla troisième place,... telle caractéristique que l'on voudra. Donc, l'ex- 
pression obtcuuc offrira une valeur indépendante de l’ordre dans lequel on 
rangera les diverses caractéristiques, et l'on pourra énoncer la proposition 
suivante. 

3 ' Théorème. Le résultat que produit l’application simultané de plusieurs 
caractéristiques différentielles, simples on composées, à une fonction qnel- 
conque s, offre une valeur indépendante de l’ordre dans lequel ces mêmes 
caractéristiques se trouvent rangées. 

Corollaire. En vertu du 4 ' théorème, une expression de la forme 

offrira toujours une valeur indépendante de l’ordre dans lequel se succéde- 
ront les caractéristiques □, D,, et par suite le produit de ces caracté- 

ristiques , c'est-à-dire l’expression 

□an-, 

sera, comme un produit de quantités véritables , indépendant de l'ordre dans 
lequel scs divers facteurs se trouveront écrits. 

Lorsqu’on efface la lettre s dans les deux membres de la formule (18), 

6 . 
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celte formule, qui suppose 

Q =s V -t- V, -+- V, +. □" = V 4- V” -4-. 

se réduit simplement à 

□ Cf = vv 4- V, V' 4 - V. V' . . 

-+- W" -t- V,V"4- V. V' 4-... 

4-... 

Ou aura doue {généralement 

(ai) (V 4 - V, 4 -V„ 4 -...) (V'4- V' 4-...) = VV'4- V,V'4-V.V' +... 

-t- VV*4- V,V'+ 

non-seulement lorsque les lettres 

V,V,,V 

représenteront des quantités véritables, mais aussi lorsqu’elles représente- 
ront des produits de caractéristiques. Au reste, la formule (ao)est une con- 
séquence immédiate des deux formules 

(v> v, 4-v, +...)V'i = vv' J+ vrt+ v,T'i + ..., 
v'(v + v, + v ,+ ...) j = r?j + T'v,t+ 

qui se tirent immédiatement, la première de l’équation (ta), la seconde 
des formules (t i) , (la), et qui sc réduisent, quand on efface la lettre x, aux 
deux suivantes 

fau} ! (V + Ï.+ = VV'+V,V'+V,V + ..., 

' t ï'(T + T i + V > +.„) = vv+w. + rv.-t-, 

< fbservons d’ailleurs qu’une expression de la forme 

□ 4- a, 4- □, 4- 

se réduisant, cil dernière analyse, a une somme de produits de caractéris- 
tiques simples, n'offre rien de plus général qu’une expression de la forme 

V + 1 + 1+.... 

Cela posé, comme les produits de caractéristiques simples renfermés dans le 
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développement de l’expression 

(□ -f- □, -+- D, -l- • . •) (tf -+- O" -4- • • ) 

seront précisément ceux qu’on obtiendra en développant les expressions di- 
verses 

□ O', 

□ O”, □,D' 1 D .CT,..., 

il est clair que la formule (ai) entraînera encore la suivante 

(ai) (ch-d. + )(cr-t-ar-i- ...) = an' n.ar + -4-... 

+ D.cr-v... 


En conséquence, on pourra énoncer la proposition suivante : 

4 e Théorème. Si l’on multiplie l’une par l’autre deux sommes de caracté- 
ristiques différentielles simples ou composées, le produit de ces deux sommes 
sera la somme des produits partiels qu’on obtiendra en multipliant successi- 
vement les divers termes de la première somme par les divers termes de la 
seconde. Il se calculera donc de la même manière que si les divers termes 
compris dans les deux sommes représentaient de véritables quantités. 

Corollaire. Après s’être servi du théorème précédent pour obtenir le pro- 
duit de deux sommes de caractéristiques multipliées l une par l’autre, on 
peut s’en servir encore pour obtenir des résultats auxquels on parviendrait 
en multipliant d’abord ce produit par une troisième somme, puis le produit 
des trois sommes par une quatrièiuc , et ainsi de suite. En opérant de cette ma- 
nière , on obtiendra successivement diverses formules qui seront toutes four- 
nies par le théorème suivant. 

5' Théorème. Si l’on multiplie l’une par l’autre plusieurs sommes de carac- 
téristiques différentielles simples ou composées, le produit de ces sommes 
sera la somme des produits partiels qu’on pourra former en multipliant un 
terme quelconque de la première somme, par un terme quelconque de la 
seconde , par un terme quelconque de la troisième , etc. Le produit cherché 
pourra donc se calculer, comme si les divers termes des sommes proposées 
représentaient de véritables quantités. 

Corollaire i". Si les différentes sommes, étant au nombre de n , deve- 
naient toutes pareilles l’une à l’autre, le 5 e théorème fournirait le dévelop- 
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peinent d'une expression de la forme 

(a -t-a-t-o, +-.)*. 

Si chaque somme renferme deux termes seulement , l'expression dont il s agit 
sera réduite à 

(□H- O,)*, 

et l'on trouvera 

(a4) + + 

On peut aisément , de cette dernière formule, déduire, comme on va le voir, 
diverses formules générales que présentent le calcul des différences finies et 
le calcul différentiel. 

Corollaire i w . Soient s une fonction de x, et As l'accroissement de s cor- 
respondant à l'accroissement Ax de la variable x. Posons d'ailleurs 

(a5) D=i+i, 

en sorte qu on ait 

(26) Qj = s + Xs. 

La notation 

représentera évidemment ce que devient s quand on fait croître x de Ax; et 
par suite les notations 

c*, □**, n*s- 

représenteront ce que devient s quand on fait croître une ou plusieurs fois 
de suite x de Ax, c'est-à-dire, en d’autres termes, quand on attribue à x 
les accroissements 

Ax , a Ax , 3 A.r , . . . . 

Donc, eu général, CT J sera ce que devient s quand on fait croître x de n Ax. 
D'ailleurs, on tirera de la formule (a5) non-sculcmcnt 

(27) a — n — 1 , 

mais aussi 

□" = ( 1 ■+• A)", A" = (O — ! )", 
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et par suite , eu égard à la formule (a/j) , 

(a 8) □»= i + ” A -4- " [n ~ ’ I A» ... ■+ A", 

(atj) à" = □" — * □*“' -t- — + . . . ± i . 

On aura donc 

(30) □*( = i + - ij + — i’t +... +4*J, 

et 

(31) A* s — □*< — * □ l *~ l r -f- " □*"* s — ... ± s. 

Corollaire a*. Supposons maintenant que s représente une fonction de 
deux variables x,jr. On aura généralement 

(за) ds = d x s -+- djt, 
ou, ce qui revient au même, 

ds = (d x H- d r )s. 

En effaçant s dans les deux membres de cette dernière formnle, on trouvera 

(33) d~d x -t-d T , 
et par suite 

d" = (d x + 4)*; 

puis on en conclura, eu égard à la formule (a4), 

(34) d" = di + n -dT' + n(n i ~ ) -dT' d'y + d ?. 

On aura donc généralement 

(35) d"s = dis + j dT' d r s -+- ) dT 1 d} s + . . . + d"s. 

Corollaire 3*. Supposons 

(зб) s = uv, 

u et v étant des fonctions quelconques d'autres variables qui peuvent n être 
que les mêmes dans u et dans v. Désignons, à l’aide de la caractéristique d lt 
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une différentiation partielle opérée comme si u seul variait, et à l’aide de la 
caractéristique d t une différentiation partielle opérée comme si v seul variait. 
On aura 

( 37 ) ds = d'S = d„ s, 


ou, ce qui revieut au même, 

d.t = (f/ - 1 - d')s. 

En effaçant s dans les deux membres de cette dernière formule , on trouvera 

d = </,-+- </„, 

et par suite 

d" = (d, + dj\ 

puis on en conclura, eu égard à la formule ( î4)> 

ci» d • = (/;+■' dr< <K + 0 t/r* d* + ...+ d". 

On aura donc généralement 

(3q) J“s = dis + - dT ' d s + </•-» dis -t- .. . + dis. 

\ .11 i 1 » i.a ’ 


D’autre part, en faisant varier dans s le seul facteur u , on tirera successive- 
ment de la formule (36) 

d s = v d, u, d 1 s = vd] u, dl s = er/f u, etc. , 
et généralement 

(40) d\s = vd\ «, 

/ étant un nombre entier quelconque ; puis, en faisant varier le seul facteur 0 , 
on tirera successivement de la formule (4o) 

d rl d\s = d^v.d^u, dl if'S — d'„ v . d‘, u , etc., 

et généralement 

(41) d" d\ s = d" v.d\u. 
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la formule (4 1 ] pourra être réduite à 

(4a) il? d\ s — il’" c. d' u. 

Donc , en remplaçant s par le produit uv dans l'équation (39), on trouvera 

(43) d" (uv) = v d" u-h" dvd m ~‘ u + " ^ * ' d' vd"~* u H-...-*- ud’v. 

La démonstration que nous venons de donner de la formule (43) semble, 
au premier abord, n'être applicable qu’au cas où les variables desquelles dé- 
pend le facteur u sont distinctes des variables desquelles dépend le facteur u; 
en sorte que les caractéristiques d,, indiquent des différentiations rela- 
tives à deux groupes de variables distincts l’un de l’autre. Toutefois la for- 
mule (43) s’étend au cas même où plusieurs variables 

x,jr, z,... 

seraient communes aux deux groupes; et, pour rendre notre démonstration 
applicable à ce dernier cas, il suffit de concevoir que l’on range, parmi les 
opérations indiquées à l’aide de la caractéristique d,, les différentiations rela- 
tives aux x ,j, z,... qui se trouvent compris dans le facteur u ou qui en pro- 
viennent , et , parmi les opérations indiquées à l’aide de la caractéristique d„, 
les différentiations relatives aux x,y, z,... qui se trouvent compris dans le 
facteur v ou qui en proviennent. 

Dans le cas particulier où u est fonction d’une seule variable x, et v fonc- 
tion d’une seule variable^, l’équation (43) peut être déduite directement de 
l’équation (35). 
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11 y a plus, comme on aura idcTTrisBetil^nt 


d” v — d™ v, tP, u = 


\ 


El. lü» « <fa- P* <•«&■ . T. lit . SU* Ihrr.) 
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MÉMOIRE 

tin i.x 

CALCUL DES VARIATIONS. 


raiLimxmxt. — Coniidrraliont générales. 


I.cs premiers géomètres qui se sont occupés des problèmes dont les solu- 
lions se tirent aujourd'hui du calcul des variations, ont été conduits à exa- 
miner ce qui se passe quand on fait varier infiniment peu, non-seulement 
diverses quantités, et les fonctions qui en dépendent, mais encore les formes 
mêmes de ces fonctions. Ainsi , en particulier, dans le bel ouvrage qui a pour 
titre: MethoJus invenieiuli lineas curvas maximi minimivc pmprietate gtiu- 
dentes , Euler a considéré les accroissements infiniment petits que prennent 
diverses fonctions d'une abscisse variable , par exemple, l'ordonnée d'une 
courbe et les dérivées de celte ordonnée, quand le point avec lequel coïncide 
l'extrémité de l'ordonnée se trouve remplacé, non par un second point de la 
même courbe, très-voisin du premier cl correspondant à une nouvelle 
abscisse, mais par un point correspondant à la même abscisse et situé sur une 
seconde courbe très- voisine de la première. Ces accroissements infiniment 
petits d une nouvelle espèce, distincts, sous un certain point de vue, de ceux 
que Leibnitz avait désignés sous le nom de différentielles , devaient être natu- 
rellement considérés comme le résultat d‘un nouveau genre de différentiation. 
Aussi ont-ils été uommés par Etder des différentielles d’un nouveau genre 
{Methodus, p, 27). Euler a d'ailleurs reconnu combien il importait de ne pas 
représenter simultanément, à l'aide de la même notation, les nouvelles dif- 
férentielles et les différentielles ordinaires, avec lesquelles on pourrait aisé- 
ment les confondre; et, pour éviter cette confusion, il a imaginé d'exprimer 
les différentielle? ordinaires, considérées comme des accroissements infini- 
ment petits, à l aide de valeurs consécutives des variables et des fonctions. 
Il eftt été plus simple de représenter, à l'aide d’une nouvelle notation, les 
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nouvelles différentielles; et, si Euler eût pris ce dernier parti, il serait immé- 
diatement arrivé au calcul tics variations de notre illustre Lagrange. 

En réalité, les variations de Lagrange étaient primitivement ce que de- 
viennent les différentielles de Leibnitz, c'est-à-dire les accroissements infi- 
niment petits des variables et des fonctions, quand ou suppose ces accroisse- 
ments produits non-seulement par le changement de valeur des variables, 
mais aussi par le changement de forme des fonctions diverses. Mais, après 
avoir cherché à écarter du calcul différentiel la notion des quantités infi- 
niment petites, I-agrange ne pouvait vouloir la conserver dans le calcul des 
variations. Aussi, dans la Théorie ries fonctions analytiques, les variations se 
présentent-elles, non plus comme des accroissements infiniment petits simul- 
tanément attribués aux variables ou fonctious proposées, mais comme des 
dérivées relatives à une nouvelle variable généralement distincte de toutes les 
autres. 

Euler, qui a lui-même accueilli avec empressement le calcul des varia- 
tions, considérait les variations non comme des dérivées, mais comme des 
différentielles relatives à une nouvelle variable indépendante qui peut être 
censée représenter le temps. 

Sans exclure ce point de vue, nous donnerons pour les variations une dé- 
finition analogue à celle que nous avons donnée pour les différentielles dans 
le précédent Mémoire; et, lorsque plusieurs quantités et Jonctions pourront 
changer simultanément de valeurs et de forme, leurs variations seront, 
pour nous , rie nouvelles variables et rie nouvelles Jonctions dont les rapports 
seront égaux aux limites ries rapports entre les accroissements infiniment 
petits ries variables et ries Jonctions proposées. 

Cette définition, que j’ai proposée aux géomètres dans le Mémoire sur les 
niéthoiles analytiques [voir le Itcrueil publié à Milan, et intitulé: Biblio- 
theca italiana], peut être simplifiée par la considération d'une variable 
dont la variation serait l'unité, et être ainsi réduite aux termes suivants: 

La variation d'une variable ou fonction quelconque est la limite du rap- 
port entre les accroissements infiniment petits que peuvent acquérir simul- 
tanément la variable ou la fonction dont il s'agit et une variable nouvelle 
dont la variation serait prise pour unité. 

En vertu de cette dernière définition, les variations se réduisent à des dif- 
férentielles prises par rapport à une nouvelle variable, comme le voulait 
Euler. Seulement ces différentielles, au lieu d’être ou des quantités infini- 
ment petites, ou de véritables zéros, offrent des valeurs finies. 


7 • 
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§ T T . — Définitions. Notations. 

Comme je l’ai rappelé dan» le précédent Mémoire, les différentielles de 
plusieurs quantités variables dépendantes ou indépendantes les unes des 
autres peuvent être définies- de nouvelles quantités dont les rapports sont 
égaux aux limites des rapports entre les accroissements simultanés et infi- 
niment petits des variables proposées. 

On peut donner, pour les variations des quantités et des fonctions, une 
définition analogue, comprise dans les termes suivants : 

Lorsque plusieurs quantités et fonctions changent simultanément de va- 
leurs et de formes, leurs variations se réduisent à de nouvelles quantités et 
à de nouvelles fonctions dont les rapports sont égaux aux limites des rap- 
ports entre les accroissements infiniment petits et correspondants des quan- 
tités et des fonctions proposées. 

Ces définitions, que j’ai données dans le Mémoire sur les méthodes ana- 
lytiques, mettent en évidence l'analogie qui existe entre le calcul différen- 
tiel et le calcul des variations. Lorsque les formes des fonctions proposées 
ne varient pas, les variations des diverses quantités. que l'on considère se 
réduisent simplement à leurs différentielles. 

Pour étendre les définitions précédentes au cas où les variables devien- 
draient imaginaires , il suffirait d’y remplacer le mot quantité par ceux-ci 
ex pressions imaginaires , attendu qu’alors les variations elles-mêmes cesse- 
raient généralement d’être réelles. 

Nous indiquerons, suivant l’usage, les accroissements simultanés , finis ou 
infiniment petits, des variables ou fonctions proposées, à l'aide de la carac- 
téristique A , et leurs variations à l'aide de la caractéristique à. F.n consé- 
quence, si l'on nomme 

fi 2v. u,v,w,... 

ces variables ou fonctions, leurs accroissements simultanés, finis ou infini- 
ment petits, seront 

Ajt, A y, Az,..., A u. Au, Aiv, . . . , 
tandis que les notations 

dx, dj, <h, ... , du, dv, dw t ... 

représenteront leurs variations, c’est-à-dire des variables ou des fonctions 
nouvelles dont les rapports seront égaux aux limites des rapports entre les 


Digitized by Google 


( 53 ) 


accroissements infiniment petits 

A jt, A jr, As,..., A u, Ai», Aiv, .... 

On peut concevoir que les accroissements infiniment petits 
Ax, A j, A z,.... Au, Av, Aw,..., 
des variables ou fonctions proposées 

x, jr, x,..., u, v, w,..., 

correspondent à l'accroissement infiniment petit A/ d'une seule variable 
indépendante t, comprise ou non comprise parmi les variables données , et 
qui sera censée, si l’on veut, représenter le temps. Cela posé, soit s une 
variable ou fonction distincte de t. En vertu des définitions adoptées, le 
rapport entre les variations dr, àt sera la limite du rapport entre les accrois- 
sements infiniment petits As, A t , en sorte qu'on aura 


et, par suite, 


11 importe d'observer que les variations de plusieurs quantités ne se trou- 
vent pas complètement déterminées par la définition que nous en avons 
donnée. Cette définition , lors même que toutes les quantités proposées se 
réduisent à des fonctions d'une seule variable indépendante , fournit seule- 
ment le rapport entre la variation âs d'une variable ou fonction quelconque .r, 
et la variation dl de la variable indépendante t. Mais cette dernière varia- 
tion âl demeure entièrement arbitraire. 

Lorsque l’on compare, comme on vient de le faire, les variations de 
toutes les variables ou fonctions proposées à la variation d'une seule variable 
indépendante t, uu moyen de simplifier les calculs est de réduire celte va- 
riation qui reste arbitraire à l'unité. Ajoutons que , si l’on pose 

Al = t, 

rien n’empêchera de considérer l’accroissement t de la variable indépen- 
dante t comme une nouvelle variable indépendante. C'est ce que uous ferons 
désormais, en sorte que l’accroissement i sera supposé indépendant de la 


J« a» 

ft ~ 1,m - £}’ 


âs ~ àt lim. — • 
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variable t et de tontes les autres. D'ailleurs, pour abréger le discours, nous 
désignerons la variable indépendante t, de laquelle les valeurs des autres 
variables ainsi que les formes des diverses fonctions seront censées dé- 
pendre, et dont la variation sera réduite à l’unité, sous le nom de variable 
primitive. Cela posé, la variation d'une variable quelconque s ne sera autre 
chose que la limite du rapport entre les accroissements infiniment petits As 
et t de celte variable et de la variable primitive. Effectivement, de lcqua- 
tion 


âs = ât lim. 

U / 

jointe aux formules 

àt — i , At = i, 

on tirera immédiatement 
(i) &s = lim. — . 


Concevons, maintenant, que la quantité s dépende de plusieurs variables 
ou fonctions 


x. 




U, V, w,. 


On pourra partager ces variables ou fonctions en divers groupes ou systèmes, 
et chercher l'accroissement que s reçoit quand on attribue des accroisse- 
ments infiniment petits 


Aj r, A j-, Ai,..., Au, Av, Aw,... 
k toutes les variables 


■r, y, s,. u, v, tv,..., 

ou seulement aux variables comprises dans le premier groupe, dans le se- 
cond , dans le troisième , . . . . En opérant ainsi , on obtiendra , dans le premier 
cas, l 'accroissement total de s que nous continuerons à exprimer par la 
notation 

As, 


et, dans le second cas, un accroissement partiel de s, qui correspondra au 
changement de valeur ou de forme des variables ou fonctions comprises 
dans un seul groupe, et qui sera représenté par l une des notations 


A, s, A,s, A 0 s,.... 

A l’accroissement total As correspondra la variation totale às déterminée 
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par la formule (i) ; et de même, aux accroissements partiels 
A, s, A,s, A„s,..., 

correspondront des variations partielles 

d,x, & m s,. 

déterminées par des équations de la forme 
(a) d,s = lim. 

Si la quantité s était une fonction de 

x, j, z,..., u, v , w,..., 

qui pût changer de forme, alors, dans la recherche de l’accroissement 
total As et de la variation totale <fc, il faudrait tenir compte du change- 
ment de forme dont il s'agit. Eu ayant égard seulement à ce changement 
de foçme , et laissant d'ailleurs invariables les quantités 

x, jr, z,..., u , v, w,..., 

on obtiendrait non plus la variation totale de s, mais une variation partielle 
qui devrait naturellement s’appeler la variation propre de la fonction s. 

Pareillement, si des fonctions de diverses variables x, y, z,... sont re- 
présentées par u, v, w,... et peuvent changer de forme, les variations 
propres de ces fonctions ne seront autre chose que leurs variations partielles 
correspondantes, non pas au changement de valeur d'une ou de plusieurs 
variables , mais seulement au changement de forme dont il s'agit. 

Lorsque, dans un calcul, diverses variables seront fonctions les unes des 
autres, nous appellerons variables simples ou du premier ordre celles dont 
toutes les autres seront des fonctions. Nous appellerons, au contraire, va- 
riables du second ordre celles qui s'exprimeront en fonction des variables du 
premier ordre, variables du troisième ordre celles qui s'exprimeront en 
fonction des variables du second ordre, et ainsi de suite. Cela posé, il est 
clair que les variations propres des variables simples se confondront tou- 
jours avec leurs variations totales. 

Lorsqu’une fonction s dépendra de variables de divers ordres, représen- 
tées chacune par une fonction qui pourra changer de forme, nous désigne- 
rons, à l'aide de la caractéristique </l, et par la notation 


( 56 ) 

ou la variation propre de la quantité s, si cette quantité, considérée comme 
fonction des autres variables, peut elle-même changer de forme; ou, dans 
le cas contraire, la variation partielle de s correspondante aux variations 
propres de quelques-unes des autres variables, savoir, de celles qui seront 
de l'ordre le plus élevé. Si l’on désigne par 

J, z,..., u, v, tv,... 

les variables de divers ordres, desquelles dépendra la quantité s, les varia- 
tions propres de ces variables seront elles-mêmes représentées, à laide de 
la caractéristique dl , par les notations 

dl.T, Jij, dis,..., dit/, die, dit»»,...; 

et, si la variable x se réduit à une variable simple, on aura identiquement 

dx = dix. 

Concevons à présent que, la quantité s étant une quantité qui dépende de 
plusieurs variables et de plusieurs fonctions, on nomme 

â, j, A u f , A„s,. .. 

des accroissements partiels de s, dont chacun corresponde aux accroisse- 
ments infiniment petits que reçoivent quelques-unes de ces fonctions, lors- 
qu'on change infiniment peu leur forme sans changer la valeur des variables 
qu’elles reufermeut. Aux accroissements partiels 

V> \s, M.--- 

correspondront encore des variations paiiielies de s, qui pourront encore 
être représentées par 

d.s, d„f, 

et qui se trouveront encore déterminées par des formules semblables à 
l’équation (a). 

Après avoir partagé en plusieurs groupes les variables ou fonctions des- 
quelles dépend la quantité s, on peut calculer non-seulement ses accroisse- 
ments partiels du premier ordre 

A, s, A,f, A, J,. . ., 

correspondants au changement de valeur des variables ou au changement 

/ 
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de forme des fonctions comprises dans les divers groupes, mais encore ses 
accroissements partiels du second ordre, par exemple , 

A,A„ f > A,A„s, .., A„A 

ses accroissements partiels du troisième ordre, par exemple, 

etc. A ces accroissements partiels des divers ordres correspondront des 
variations partielles des divers ordres. Ainsi, en particulier, outre les 
variations partielles du premier ordre représentées par les notations 

&'S, â,s, â m s ,. . 

on pourra obtenir des variations partielles du second ordre représentées 
par les notations 

dd,r, #'d"S,..., à l/ à m s,. . 

des variations partielles du troisième ordre représentées par les notations 

à,à„â„s t . . . . 

Il y a plus: outre les accroissements et variations de divers ordres que pro- 
duisent plusieurs opérations successivement effectuées, mais dissemblables 
entre elles, on pourra considérer des accroissements totaux ou partiels, et 
des variations totales ou partielles, qui seraient les résultats d'opérations 
dont plusieurs seraient semblables les unes aux autres. Tels seraient, par 
exemple, les accroissements totaux ou partiels exprimés par les notations 

■Vi t, AAAr, AAAA-f ,. , 

A,A,r, A, A,A, A„A v A,A,s,. . ., 
cl les variations totales ou partielles exprimées par les notations 

>)&s, ùiùs, àii'j s , . . . , 
d.à.s. 

Pour plus de commodité, on est convenu d'écrire 

A 9 , A’,..., au lieu de AA, AAA,...; 

A,*, A*,..., au lieu de A, A,, AAA,,...; 

Ex.dAn. ri de Phys math., T. 111.(96* lin,) 
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et pareillement 

d*, d’,* . au lieu de dd, ddd,. . . ; 
d, 2 , d, 3 , . . . , au tieu de d, d, , d, d, d, , . . . , 

comme si les notations 

Ai, Aii,.. . , A.A., AA, A 

dd, ddd,..., d,d,, d,d,d,> •• 

représentaient de véritables produits. Eu égard à cette convention , les varia- 
tions totales des divers ordres de la fonction s sc trouvent représentées par 
les notations 

dr, d J f , d’s, 

tandis que les variations partielles 

d,d,*, d,d,d, J, . . . , d r ,d i> d,j , . . 
sc trouvent représentées par les notations 

d>, ***,.. , d* d,r , 

En terniinnut ce paragraphe, nous ferons remarquer la connexion intime 
qui existe, en vertu des principes mêmes que nous avons établis, entre le 
calcul des variations et le calcul différentiel. 

Nous avons déjà observé que les variations totales de quautités variables 
peuvent être censées sc réduire à leurs différentielles, dans le cas ou les 
fonctions comprises parmi ces quantités ne changent pas de forme. 

J'ajoute que, dans tous les cas, les variations totales des quantités que l ou 
considère peuvent être regardées comme des dérivées ou des différentielles 
prises par rapport a la variable primitive t, dont l’accroissement A< est censé 
déterminer les changements de valeur ou de forme des variables, ou des 
fonctions proposées. En effet, J étant l'une quelconque de ces variables ou 
fonctions, nommons, comme ci-dessus, 

As 

l'accroissement total de s correspondant à l'accroissement t = A t de la va- 
riable primitive t ; et posons, pour abréger, 

S — s -f- Ai. 
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s, S 

pourront être considérées connue représentant les deux valeurs particulières 
que prendra une certaine fonction S de la variable t , ponr une valeur donnée 
de cette variable, et pour la même valeur augmentée de < = Al. Par suite, la 
limite vers laquelle convergera le rapport 

I 

tandis que Al s’approchera indéfiniment de la limite zéro, ne sera autre 
chose que la valeur particulière de la dérivée 

1),S, 

correspondante à la valeur donnée de /. Donc, en vertu de l'équation ( 1 ), la 
variation totale &s se confondra simplement avec la dérivée 

D,s, 

ou plutôt avec la valeur qu’acquerra cette dérivée pour une valeur particu- 
lière de t. 

D'ailleurs, t étant, par hypothèse, la variable primitive, la différentielle dt 
se réduira simplement à l’unité; en sorte que la fonction dérivée 

D,S 

ne différera pas de la différentielle partielle 

d,S 

prise par rapport à t. 

11 est juste d’observer que , dans la vingt-deuxième Leçon du Calcul des 
Jonctions, Lagrange avait déjà regardé les variations de quantités variables 
comme représeulant des dérivées prises par rapport à une nouvelle variable, 
distincte de toutes celles que l’on considérait d’abord. 

§ II. — Sur la continuité des fonctions et de leurs variations. Propriétés générales des 
variations de plusieurs variables ou fonctions liées entre elles jsar des équations connues. 

Supposer, comme on le fait dans le calcul des variations , qu’à des accrois- 
sements infiniment petits des variables correspondent des accroissements in- 
finiment petits des fonctions, c'est supposer implicitement que les fonctions 

8 .. 
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restent continues. On ne doit donc pas être étonné de rencontrer, dans le 
calcul des variations, des définitions, des formules et des théorèmes qui cessent 
d'être applicables ou d'offrir un sens précis et déterminé, quand les fonc- 
tions deviennent discontinues. On ne doit pas être étonné de voir, dans des 
cas semblables, la formule (t) du § I er fournir, pour la variation dr, une va- 
leur infinie ou même indéterminée. 

Sans perdre de vue ces observations, nous allons maintenant faire voir avec 
quelle facilité on peut , des principes établis dans le premier paragraphe, dé- 
duire les propriétés générales des variatious de plusieurs variables ou fonc- 
tions liées entre elles par des relations connues. 

Soit s une variable ou fonction quelconque; soient encore 

A s et t 

les accroissements infiniment petits et simultanés de la variable ou fonction s , 
et de la variable primitive, dont la variation est l'unité. La variation de t ( ou 
à s sera, comme on l’a vu dans le § 1", déterminée par la formule 

(t) dj = lim. 

Cela posé, concevons d'abord que la variable ou fonction s soit la somme 
de plusieurs autres variables ou fonctions 

u, o, w, 

en sorte qu'on ait 

(a) » = »+ r + ii’ + .... 

Quand on attribuera aux variables ou fonctions 

u, v, «>,... 

les accroissements infiniment petits 

A u, Ai>, Am-,. , ., 

s croîtra évidemment d une quantité représentée par la somme de ces ac- 
croissements. On aura donc 

' As = A ii ■+• Ae -t- Aw H- ... ; 
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puis, en divisant par t chaque membre de la dernière équation , et faisant 
ensuite converger t vers la limite zéro , on tronvera non-seulement 



mais encore, eu égard à la formule (i), 

(3) is — du + dv + à iv -t- .... 

En d’autres termes, l’équation 

(4) + + ...) = itt+iv+ Atv -t- . . . 

entraînera la formule 

(5) d(u -l- v -4- iv -t- . . .) = du ■+■ è v -t- dw . 

On peut donc énoncer la proposition suivante. 

i" Théorème. La variation de la somme de plusieurs fonctions ou varia- 
bles se réduit à la somme de leurs variations. 

Corollaire. Si l’on suppose les fonctions u , v,. . . réduites à deux seule- 
ment, la formule (5) deviendra 

d(u + v) = du - 4 - dv. 

Or il résulte de cette dernière formule que , si une fonction donnée u reçoit 
un accroissement quelconque?, l'accroissement correspondant de la varia- 
tion du sera représenté par dv. En d'autres termes, l accroissement de la 
variation sera la variation de l’accroissement. 

Supposons maintenant que deux variables ou fonctions r, s, soient liées 
entre elles par l'équation 

(6) s — ar, 

a désignant une quantité constante. Quand on fera croître rde Ar, le pro- 
duit ar croîtra d’une quantité représentée par le produit aAr. Donc , en nom- 
mant Ar, As les accroissements infiniment petits et simultanés des variables 
ou fonctions r, s, on aura 

As — aAr. 
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En divisant par i chaque membre de la dernière équation, et faisant ensuite 
converger t vers la limite zéro, on trouvera non-seulement 


a# 



mais encore, eu égard à la formule (i), 

(j) à s = air. 

En d autres termes, l’équation 


(8) A(flr) = air 

eutraiuera la formule 


(9) J(ar) = air. 

On peut donc énoncer la proposition suivante : 

a’ Théorème. Lorsqu’on multiplie une fonction par un coefficient constant , 
la variation de cette fonction se trouve à son tour multipliée par ce même 
coefficient. 

Supposons encore la fonction s liée à d’autres fonctions u,v,w, ... par 
une équation linéaire, de sorte qu’on ait 

',o) .ç = au -+- bv + cw - 4 - . . . , 

a, b, c,... désignant des coefficients constants; alors, en raisonnant tou- 
jours de la même manière, on obtiendra la formule 

(1 1) is = aiu -t- biv - 4 - ci iv -t- . . ., 

qui entraînera la suivante 

. ia) i{u v -t- iv -t- , . . ' = niu 4- biv ■+• ciw 


et qui peut se déduire directement des équations (5) et (9). 

Supposons enfin que deux variables ou fonctions r, s, soient liées entre 
clics par la formule 

(«3) = f(r), 

f(r) étant une fonction déterminée de /•; et représentons par la dérivée 
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de s prise par rapport à r. On aura 

(• 4 ) D,ï = lim. 

I) ailleurs l’équation identique 

Af 

entraînera la suivante 

i 

de laquelle on conclura , en faisaut converger i vers la limite zéro , et ayant 
égard à la formule ( 1 4) , 

(i 5 ) dr = D,f dV. 

En d'autres termes, on aura 

(16) df(r) = D r f(r).dr. 

Les théorèmes et les formules que nous venons d'établir subsistent évidem- 
ment dans le cas même où l'on se bornerait à changer les valeurs ou les for- 
mes de quelques variables ou de quelques fonctions , et où l’on remplacerait 
en conséquence les accroissements totaux et les variations totales par des 
accroissements partiels et par des variations partielles. Ainsi, etl particulier, 
les formules (4), (8) continueront de subsister , si l’on y remplace la caracté- 
ristique A, qui indique l'accroissement total d’une fonction, par l’une des 
caractéristiques 

4 ., * 

employées pour indiquer des accroissements partiels relatifs au changement 
de valeur ou de forme de diverses variables ou fonctions , ou même des va- 
riables ou fonctions comprises dans divers groupes. Pareillement , les for- 
mules ( 5 ), (g), (la) continueront de subsister, si l’on y remplace la caracté- 
ristique d, qui indique la variation totale d’une fonction, par l’une des carac- 
téristiques 

d,, d„, d„,..., 

employées pour indiquer des variations partielles. 

Si les variations partielles que l’on considère se réduisent à des variations 
propres; alors à la caractéristique d on devra substituer, non plus une des 


_ Ai A| . 


Ajf A/’ 

Âr T* 
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caractéristique* o',, <?„, J,,..., mais la caractéristique «A.; et en consé- 
quence, à la place des formules ( 5 ), (9), (ta), on obtiendra les suivantes : 

(17) A ( u -4- v -t- te -4- . . . ) = Jl « •+• «Tl v -+- A iv + . . . , 

(18) cA(ar) = aAr, 

(19) A{au -4- bv -+- ci» -+- . . .) = a Au -t- bi Av -t- cAw + ... . 

Ajoutons qu’en vertu de la convention établie dans le § 1 " [ pages 55 et 56 ] , 
on pourra remplacer à la fois, dans les deux membres de la formule (16), la 
caractéristique 0' par la caractéristique A . On trouvera ainsi , pourvu que f (r) 
ne cesse pas de représenter une fonction déterminée de r, 

(ao) A f(r) = l) r f(r)J\r. 

L’équation (t), de laquelle uous avons déduit les formules ( 5 ), (9), (ta), 
(16),. . entraîne encore une multitude d'autres conséquences dignes de re- 
marque , et eu particulier celles que nous allons iudiquer. 

Supposons que la fonctions et sa variatiou âs restent continues par rap- 
port aux variables dont elles dépendent daus le voisinage du système de va- 
leurs particulières attribuées à ces mêmes variables. Concevons d'ailleurs que 
l'on fasse coïncider la variable primitive, dont l’accroissement est représenté 
par t , et dont la variation est réduite à l’unité, avec l'une des variables don- 
nées , ou avec une variable nouvelle dont toutes les autres soient des fonctions 
continues. Non-seulement la variatiou âs sera la limite de laquelle s’appro- 
chera indéfiniment le rapport^, tandis que t s’approchera indéfiniment de 

la limite zéro ; mais, de plus, pour de très-petits modules de 1, ce rapport 
différera très-peu de sa limite, en Sorte qu’on pourra énoncer la proposition 
suivante : 

3 ' Thco'rcme. Si une fonction s et sa variation à s restent continues , par 
rapport aux variables dont elles dépendent, dans le voisinage du système de 
valeurs attribuées à ces variables; si d’ailleurs on fait coïncider la variable 
primitive, ou avec l’une de ces variables, ou avec une variable nouvelle dont 
toutes les autres soient fonctions continues; alors, pour des valeurs infini- 
ment petites attribuées à l'accroissement 1 de la variable primitive , la diffé- 
rence entre le rapport — et la variation âs sera infiniment petite. 

Corollaire 1". I-e 3 ' théorème s’étend au cas même où l’accroissement 
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total Ar et la variation totale à s seraient remplacés par un accroissement 
partiel 

A,r, ou A„.r, ou A„.r,... 
et par la variation correspondante 

d,r, ou d„r, ou 


Corollaire a'. Concevons à présent que les variables et fonctions diverses , 
desquelles dépend la fonction s, soient partagées en deux groupes. Indi- 
quons à l'aide de la caractéristique A l'accroissement total de la fonction s 
nu d’une fonction de même nature, et à l'aide des caractéristiques A, ou A„ 
les accroissements partiels de la même fonction correspondants à des chan- 
gements infiniment petits de valeur ou de forme des variables ou fonctions 
comprises dans un seul groupe. Soit, en conséquence, A s ou A„f l’accrois- 
sement infiniment petit de r qui correspond à des changements de valeur ou 
de forme des variables ou fonctions comprises dans le premier ou dans le 
second groupe. Soit, au contraire, A s l’accroissement total de s. Enfin, 
posons 


(at) 


i s f = s - I- A, s, et 

l *„=*,+ K*.- 


s* sera évidemment ce que devient s quand on change à la fois les valeurs 
de toutes les variables et les formes de toutes les fonctions. Ou aura donc 


(22) *„ = ■*-+- A-r. 

D’ailleurs on tirera des formules (ai) 

= r, - 1 - A „S' = s, ■+■ A,f A ,t, 

par conséquent 

s, — s = A ,# ■+• A„r,; 
et, comme la formule (aa) donnera 

A r = — j, 

on trouvera définitivement 
(a3) Ar = A ,r -+■ A 

tr J r , J, M. rn.lt , T. lit. (90* lltf.) 
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En divisant par ( les deux membres de ccttc dernière équation , on aura 


Soient maintenant 


As A, s 


à, s, £,,•»> 


les variations partielles de la fonction s correspondantes anx accroissements 
partiels 

A, t, S„s; 

et supposons que 


soient des fonctions continues des diverses variables-, dans le voisinage du 
système des valeurs attribuées à ces variables mêmes. Alors , pour des valeurs 

infiniment petites de t, en vertu du corollaire i", le rapport — différera in- 
finiment peu de â Ê s, et le rapport de d„s,- Mais, d'autre part, à l'ac- 
croissement infiniment petit 

t, — s = Ai 

de la fonction s correspondra l'accroissement 


<ï.s, — d„ .1 = A 

de la variation &„s, et ce dernier accroissement sera encore infiniment petit, 
puisque d s sera, par hypothèse, fouction continue des diverses variables. 

Donc différera infiniment peu de et, par suite, le rapport —diffé- 
rera infiniment peu non-seulement de d„j,, mais aussi de d s. Donc, dans 
l’hypothèse admise, si l’on fait converger i vers la limite zéro, les rapports 

A, s A„f, 

i t 

convergeront respectivement vers les limites 

û V‘. 
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. 4 » 4,1 4 , 1 , 

(14 

entraînera celle-ci 

às = d j -t- d v s. 


En conséquence , on peut énoncer la proposition suivante : 

4* Théorème. Soit J une fonction dépendante de variables et fonctions 
diverses que nous supposerons partagées en deux groupes. Soient, de plus, 




la variation partielle de s correspondante au changement de valeur ou de 
forme des variables ou des fonctions comprises dans le premier groupe; 


la variation partielle de s , correspondante au changement de valeur ou de 
forme des variables ou des fonctions comprises dans le second groupe; 
et âs la variation totale de s. Si la fonction s et ses variations partielles 

&'S, 


restent fonctions continues des diverses variables, dans le voisinage du sys- 
tème des valeurs attribuées à ces variables mêmes; la variation totale ds 
sera la somme des variations partielles, en sorte qu'on aura 


(a4) ès = ■+■ à,*- 

Corollaire. Concevons maintenant que les variables et fonctions diverses 
desquelles dépend la fonction s soient partagées en trois groupes, et nom- 
mons 

c? .s, ù M s, à m s 


les variations parlielles des correspondantes à ces trois groupes. Supposons 
d’ailleurs que la fonction s et ces trois variations partielles restent fonctions 
continues des diverses variables dans le voisinage du système des valeurs 
attribuées à ces variables mêmes. Si l'on considère les deux derniers groupes 
comme n’en formant plus qu'un seul; la variation partielle de s, correspon- 
dante à ce nouveau groupe, sera, en vertu du théorème précédent, repré- 
sentée par la somme 
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et, eu venu du même théorème, il suffira d'ajouter cette somme à < pour 
obtenir la variation totale de s, ou &s. On aura donc 

às — i ï'S -t- •+- d m s. 

Par des raisouacmeuts semblables on passera aisément du cas où les variables 
ou fonctious sont partagées en trois groupes, au cas où elles sont partagées 
en quatre groupes, etc....; et, en continuant ainsi, on établira généralement 
la proposition suivante : 

5* Théorème. Soit s une fonction dépendante de variables et fonctions 
diverses que nous supposerons partagées en divers groupes. Soient, de plus, 

d,.r, d„£, 

les variations partielles de s correspondantes au premier, au second , au 
troisième,... groupe. Enfin, supposons que la fonction s et chacune de ces va- 
riations restent fonctions continues des diverses variables dans le voisinage 
du système de valeurs attribuées à ces variables mêmes. La variation 
totale âs de la fonctiou £ sera la somme des variations partielles >) j, â s, 
J_,r, ... ; en sorte qu’on aura 

(a5; &s =3 -+■ à* s 4. s -t- . . . . • 

Cuivllaiiv 1 ". Au lieu de déduire le 5* théorème du précédent, on pour- 
rait l'établir directement à l'aide des considérations suivantes. Les variables 
et fonctions diverses desquelles dépend la fonction s étant , comme on vient 
de le dire, partagées en divers groupes; désignons à l’aide des caractéris- 
tiques 

A,, A., A„... 

les accroissements partiels de la fonction s ou d’une fonction de même na- 
ture, qui correspondent à des changements de valeur ou de forme des va- 
riables ou des fonctions comprises dans le premier, le second, le troisième,... 
groupe. Si l'on pose successivement 

/ i = s + A, s, 

,-,0) • }». = *, H- A.,„ 

\ etc...., 
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le dernier terme de la suite 

t,» - • • 

sera évidemment ce que devient s en vertu des changements de valeur de 
toutes les variables et des changements de forme de toutes les fonctions 
données. Donc ce dernier terme sera la valeur de s -+- As, c’est-à-dire la 
fonction s augmentée de son accroissement total As. D'antre part, on tirera 
successivement des formules (26), 

i, = s -t- A, 1, 
s„ = s -+- A,s-+- A,*,, 
s~ = s - t- A f r -t- A H- A m s f , 
etc.... 

Donc le dernier terme de la suite 


•*„> in- 
séra encore équivalent à la fonction s augmentée de la somme des termes 
de la suite 

As, A„s,, A„s„,.... 

Donc cette somme sera précisément la valeur de l'accroissement total As , 
et l'on aura 


( 3 7) 


A.v — Ai + A # J ( ■+• A^i^ 


puis on en conclura 

(»8) 


Xi 


— -t- — -1- -t-.... 

« t t 


Si maintenant on attribue à i une valeur infiniment petite, et si l’on suppose 
que les fonctions 

s, à,*, d„r,... 

restent fonctions continues des diverses variables dans le voisinage du sys- 
tème de valeurs attribuées à ces variables; on reconnaîtra que les rapports 

A,* Api, ^ m *u 

T’ « * . ’ 

diffèrent infiniment peu, le premier de i,s ) le second de d„j ; , et par suit» 


( 
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de <f, s; le troisième de à m s u , et par suite de â m s , , ou même de etc.... 
Donc, en faisant converger t vers la limite zéro, on verra les rapports 

4,1 4„J, 4„s„ 

i i ’ i * 

converger respectivement vers les limites 
à, s, â„s, 

et la formule (a8) entraînera l'équation (a5). 

^ III. — Formules générales t propres à fournir les iw nations fies fonctions d'une ou de 

plusieurs variables. 

les principes établis dans le paragraphe précédent fournissent immé- 
diatement les diverses formules générales à l aide desquelles ou peut dé- 
terminer les variations des fonctions d’une ou de plusieurs variables. Entrons 
à ce sujet dans quelques détails. 

Considérons d'abord une fonction s d’une seule variable x. Si la forme de 
cette fouction est complètement déterminée, et si j se trouve immédiate- 
ment exprimée en fonction de x , la variation is pourra être déterminée à 
l’aide de l'équation (i5) du paragraphe précédent, de laquelle on tirera 

l il iïs — D.s dx. 

Alors aussi on pourra considérer les variations 

ds , dx , 

comme représentant de simples différentielles 

ds, dx j 

de sorte que la formule (i) se confondra en réalité avec l’équation 

(a' ds ~ D ,sdx. 

Si la forme de la fonction s cesse dclre complètement déterminée, alors, 
en vertu du 4 e théorème du JJ 11 , la variation totale de s sera la somme de 
scs deux variations partielles correspondantes, l’une au changement de va- 
leur de la variable x, l’autre au changement de forme des- considéré comme 
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fonction de x. D'ailleurs de ces deux variations partielles, la seconde sera 
précisément celle que nous appelons la variation propre de la fonction s, et 
que , d’après les conventions admises dans le § I", nous représentons par dis, 
tandis que la première sera la valeur de o\s fournie par l'équation (i), ou le 
produit D x rdx. Ou aura donc généralement, dans l'hypothèse admise, 

(3) &s = Jis + D x sdx. 

Concevons maintenant que la valeur de s soit fournie par l'équation 

(4) v = f (,r, . J, u, v, w,...), 

dans laquelle les lettres 

x, jr, u, v, «v,... 

désignent des variables ou fonctions diverses. Supposons d’ailleurs que, la 
forme de la fonction f étant complètement déterminée, on indique, à l’aide 
des caractéristiques 

d,,..., 

des variations partielles dont chacune corresponde à la variation totale d’une 
seule des variables ou fonctions 

X, JT, Z,..., U, V, «V ... 

Alors les valeurs de 

à, s, 

pourront être calculées à l’aide de la formule (l5) du § II ; puisque, d'après 
la remarque faite dans le § II [page 63], on peut sc servir de cette formule 
pour déterminer, non-seulement les variations totales, mais encore les va- 
riations partielles correspondantes de deux variables ou fonctions liées l’une 
à l’autre. Donc ces valeurs pourront être réduites aux produits 

D x .t(?x, D r .rt?y, D.fd/-,..., D*j<?«, D.vdv, D.rdiv,, . . . 

D’autre part, en vertu du 5' théorème du § 11, il suffira d’ajouter ces va- 
leurs l’une à l’autre pour obtenir la variation totale de s. On aura doue, dans 
l’hypothèse admise, 

(5) âs= D x sàx+ 4- D,f D„5 !?«-i- D,i de + D . sâw f- .... 
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Dans le cas ou les formes des diverses fonctions contenues dans s restent 
complètement déterminées, les variations 

dx, üy, il ,..-. , &u, àv, Av,.. , di , 

se réduisent à de simples différentielles 

dx, dy , dz,..., du, dv , dw,.. , di, 

et l'équation (5) à la formule 

(G) ds= ftj.tdx-h D y sdy-t- D : sdz~h...-+- D „sdu+ D ,sdv 4- Ü . sdw 4 - .... 

3* Corollaire. Si la forme de la fonction f cessait d'être complètement 
déterminée; alors, pour obtenir la valeur générale de às, il faudrait, en 
vertu de la formule (a5) du §11, ajouter au second membre de l'équation (5), 
la variation propre de J, c’est-à-dire la variation partielle de r relative, non 
plus au changement de valeur ou de forme des variables ou fonctions 

x, y, z,..., 11, o, w,..., 

mais au changement de forme de la fonction indiquée par la lettre f. Alors, 
en désignant par As la variation propre de s, on trouverait 

(7) df=tA.s-+-D J rdx-t-U / rd^4-D I sdz4-...4-D ll rdn-t-D 1 .sdv-t-D.sdiv-f-.... 

Pareillement , si les lettres 

u, v, w,... 

désignaient des fonctions de x, y, z,... dont les formes ne fussent pas 
complètement déterminées; alors, pour obtenir la variation totale âu, il 
faudrait à la somme 

D^udx 4- D yUÙy -t- D,«dï 4- ... 

ajouter la variation propre Au de la fonction u. On aurait en conséquence 

<?« = Au 4- 0,1/dx 4- D r uiy 4- D,«dz 4-. et pareillement 

\ de = «fie 4- D. t edx 4- D y v#y 4- D, vùz 4-..., 

1 ^ 1 Hw — «A.W’4- D,, tvdx 4- 4- D.ivdz 4- ... , 


Digitized by Google 


( 7 * ) 

Corollaire 4 e - l’our déduire de l i quation (u5) du $ Il l'équation (5) 
relative au cas où la forme de la fonction f est complètement déterminée , 
il a suffi de supposer que chacune des lettres caractéristiques 


se rapportait, daus l'équation (a5) du § II, à la variation totale d une seule 
des variables ou fonctions 

x, j, «, v, te 

Si l'on supposait, an contraire, que cliacuue de* caractéristiques 

se rapporte à la variation propre d'une seule des variables ou fonctious 
x, y, z,..., u, v, tv,..., 

on obtieudrait, au lieu de la formule (5), une autre formule qui fournirait 
pour iis une seconde valeur nécessairement équivalente à la première. Con- 
firmons l'exactitude de cette assertion par un exemple, et supposons, pour 
fixer les idées, que la valeur de s étant donnée par la formule ( 4 ), x,^', z,... 
représentent des variables indépendantes dont u, v, tv,... soient fonctions. 
Les variations propres 

dix, J\y, dlz,... 

des variables indépendantes x,y , z,... se confondront avec leurs variations 
totales 

t?x, ây, o v z , 

en sorte qu'ou aura identiquement 
( 9 ) Jx = dix, ty = Jiy. âz = dis,.... 

Mais les variations propres 

dits, die, dlw,... 

des fonctions u, v, iv,... seront distinctes de leurs variations totales, et liées 
à ces dernières par les formules (8). Cela posé, nommons [f] la fonction de 
x, y, z,...à la quelle se réduit la fonction de x, y, z,. ., u, v, w,... , représen- 
tée pars, lorsqu'on y substitue les valeurs de u , v, tv,..., exprimées en 

St. tAn. rt dt PA. malh ,T Ut. (ST* llvr. ) ■ O 
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fonction de x, y, s,.... On pourra concevoir que, dans la formule (a5) du 
§ H, chacune des variations 


correspond, non plus à la variation totale, mais à la variation propre dune 
seule des variables x, jr, ou d’une seule des fonctions u, v, tv,.... Seu- 
lement alors, pour tenir parfaitement compte de l’influence exercée sur la 
variation totale às par la variation propre de x, on devra considérer s, 
non plus comme une fonction de x, y, s,..., u, v, tv,..., mais comme une 
fonction des seules variables indépendantes x t y, î,.... Donc alors les varia- 
tions partielles de s, correspondantes aux variations propres 

Ax, A y, Az,... 

des variables x,j \ z,..., seront, eu égard à la formulc(i), représentées par 
les produits 

D x [j] dix, l) r [*]Ay, I), [s] <f. Z , ... ; 

tandis que les variations partielles de x, correspondantes aux variations 
propres 

Au, Av, Jlw,..., 

seront, eu égard à la même formule, représentées par les produits 

D„x<A«, l\sAv, Ü.sAtv,.... 

Donc la formule (a5) du $ 11 donnera 

j ds = D x [x]JlJf -t- D r [j] Aj’ •+• D,[i]Ar+... 

' lo ' | -t- D.xdltt -t- D,.tJl v D.sdltv .... 

Il est facile de comparer l’une à l’autre les valeurs de d.t fournies par les 
équations (5) et (lo). En effet, eu égard aux formules Tt)), l’équation (to) 
peut s'écrire comme il suit : 

(i t) dx = D x [x]dr-t-p r [x]df-t-D I [j]dz...-t-D„x / u -t-D r .r/UH-D„ sA.w.... 

D’autre part, en considérant u , v, tv, et, par suite, x comme fonctions de 
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.r. j', r, on aura non-seulement 

du = D X udx + Dyudf -t- D ,uifz -t-..., 
dv —■ D x v dx -+- D r vtly +■ D, v dz ■+■ . 

<Av — l),in/.r -f D, xvdjr -t- 1). wdi 
etc.. 

'mais encore 

(i3) ds = D_, [s]dx + D r [rj dj -+- D,[j]t/3 -t-.... 

Cette dernière valeur de ds devant coïncider avec celle que fournit léqua- 
tion (6), quelles que soient les valeurs attribuées aux différentielles 

dx, ify, dz,..., 

on en conclura, en réduisant l’une de ces différentielles à zéro, et les 
autres à l'unité, 

Dj.[j) .= D.,r-t- -+■ U,s D x v-i-D„.sD x «'-t-..., 

D r [s] = D r s -t- D,jtD r u -t- D,jD r e-t-D 1> f D^tv-t-..., 

D f [s] =s D,* + D.rDj « -t- D,r D x t*-t-D,. rD 5 tv-t-..., 
etc. ... 

Or, eu égard à ces dernières formules , on reconnaîtra sans peine que la va- 
leur de ds fournie par l’équation (il) est précisément celle qu’on obtient 
quand on substitue dans le second membre de l’équation (5) les valeurs de 

du, dv, du 1 ,..., 

tirées des formules (8). 

Corollaire 5*. Supposons que, la quantité s étant une fonction détermi- 
née de variables de divers ordres représentées par 

x, j-, u, v, IV,..., 

on nomme 

u, v, IV,... 

celles de ces variables qui sont de l’ordre le plus élevé. Alors, d’apres les 
principes exposés dans le § I", ce qu’ou devra exprimer par la dotation 

«fis. 
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cc sera la variation partielle de s correspondante aux variations propres 
c/lw, Jlo, J\.a', .. 

des variables de l'ordre le plus élevé, contenues dans la fonction s. Donc Ju 
se trouvera réduit à la somme des derniers termes compris dans le second 
membre de la formule (i i), et l'on aura, dans l'hypothèse admise, 

(|5) J[s = D,f<A« -+- D,jrJle + 

Par suite, la formule (ao) pourra être réduite à 

fi6} c?.t = J[s -t- [s]o'( -+- -+- D. [,t ] àz + .... 


§ IV. — Propriétés des variations des divers ordres. 


Les théorèmes et les formules que nous avous établis dans les para- 
graphes précédents se rapportent seulement aux variations du premier or- 
dre. Nous allons passer maintenant aux variations des divers ordres , et dé- 
montrer quelques-unes de leurs propriétés générales. L'une de ces propriétés 
appartient à la fois aux accroissements et aux variations ; elle consiste en ce 
qu'on peut intervertir arbitrairement l'ordre dans lequel se succèdent deux 
ou plusieurs opérations dont chacune est exprimée, ou par l une des caracté- 
ristiques 

A.»- . . , 

qui indiquent des accroissements totaux ou partiels; ou par l'une des earac- 
Jéristiques 

qui indiquent des variations totales ou partielles, sans altérer en aucune ma- 
nière le résultat définitif de ces opérations mêmes. Pour établir cette propo- 
sition, il suffit évidemment de faire voir que l'on pourra toujours, sans in- 
convénient , échanger entre elles deux caractéristiques écrites à la suite l'une 
de l'autre. Il y a plus : on pourra se borner à considérer le cas où ces deux 
caractéristiques seraient dissemblables, la proposition étant évidente dans le 
cas contraire. 

Or, soit s une fonction qui dépende de diverses variables, ou même de fonc- 
tions diverses; et nommons ; un accroissement partiel , ou même total de s , 
qui corresponde à des changements de valeur des variables ou à des change- 
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raenls de forme des fonctions proposées et de la fonction s elle-même. On 
aura, en vertu des formules (4) et (5) du § 11, 

1 M* ■+• s) = As ■+- A;, 

i d(s ■+■ «) = * s + <*?• 

Donc à un accroissement quelconque des représenté par {, correspondront 
un accroissement de As représenté par A;, et un accroissement de la varia- 
tion d.r représenté par à;. Ce n'est pas tout : comme les formules (4) et (5) du 
S n, et, par suite , les formules (t) continuent de subsister dans le cas même 
où l'on y remplace la caractéristique A par l’une des caractéristiques 

A„ A„. A 

et la caractéristique d par l'une de, caractéristiques 

> <?„ s à , , • • • > 

oii peut affirmer qu’à l'accroissement ; de la fonction s correspondront les 
accroissements 

A.î, A„ç, A, ç,. ., d,ç, d„;. d.î,. .. 

des expressions 

A ,r, A „s, A„r...., d,r, d^J, à m s,.... 


O.i en conclut immédiatement que, si deux des caractéristiques 
A > A,, A r , à,, • • • , 

ou bien encore l’une de ecs caractéristiques et l une des suivantes 
d, d, . d„, d„,. . . 


se trouvent simultanément appliquées à une même fonction, on pourra tou- 
jours intervertir l'ordre dans lequel se succéderont les deux caractéristiques 
dont il s'agit , sans altérer le résultat définitif des deux opérations qu'elles 
indiqueront. Ainsi, par exemple, de ce qu'à l'accroissement ç de s corres- 
pondent laccroissement A,; de A ,s et l’accroissement d,; de d, x , on 
conclura qu'en posant 


on doit avoir 


S = A, J, 


A, s = A, A ,j, d,ç — A t .d,.r. 
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Or, si dans les deux dernieres formules on remet pour ç sa valeur A,f , elles 
donneront 

(a) A, A„r = A „ A,s , (3) d. A „ s = A, dr. 

Concevons maintenant que l'on divise les deux membres de la formule (3) 
par l’accroissement f de la variable primitive. On trouvera 


ou , ce qui revient au même , eu égard à la formule (g) du § II , 


puis, en faisant converger vers la limite zéro l’accroissement { de la variable 
primitive et les accroissements correspondants qu’indique la caractéristi- 
que A,, on verra les rapports 

i s f S if i f > 

“» ~T~ 

converger vers les limites 

i n s, d K d, s. 

Donc, eu passant aux limites, on trouvera 

(4) d,d„f = d„d,r. 

Ajoutons que, dans la formule (4), on pourra remplacer cbacune des carac- 
téristiques d, , d„ par l’une quelconque des suivantes 

<*., <*„, <?„ 

Kn résumé , les formules (») , (3) , (4) , et celles qu’on peut en déduire , en- 
traînent la proposition dont voici l’énoncé: 

t" Théorème. Soit s une fonction qui dépende de diverses variables on 
même de fonctions diverses; et supposons cette fonction successivement sou- 
mise à diverses opérations dont chacune, ayant pour but de fournir un ac- 
croissement total ou partiel, ou bien encore une variation totale ou partielle, 
se trouve indiquée par l’une des caractéristiques 

■ i 1 • •• 
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L'expression qui résultera de ces operations successivement effectuées offrira 
une valeur indépendante de l'ordre dans lequel se succéderont ces mêmes 
opérations, et par conséquent les caractéristiques qui serviront à les indiquer. 
On pourra donc, sans altérer cette valeur, intervertir arbitrairement l'ordre 
dans lequel les diverses lettres caractéristiques se trouvent rangées, comme 
si le système de ces lettres, écrites à la suite les unes des autres, représentait 
un véritable produit. 

Corollaire 1 er . Il suit des formules (8) et (9) du § II, que le théorème pré- 
cédent doit être étendu an cas même où l’une des caractéristiques, cessant 
d’indiquer un accroissement ou une variation , représenterait un coefficient 
constant. 

Corollaire a*. On peut concevoir que, parmi les caractéristiques 


plusieurs indiquent des variations relatives, non à des changements de for- 
mes de certaines fonctions, mais à des chaugemcuts de valeurs de certaines 
variables x,jr , z , . . . . Lorsque chacune des caractéristiques de cette espèce 
se rapporte à une seule variable x, ou j\ ou s, . . . , elle peut être immédia- 
tement remplacée par 

d x , ou d r , 011 d z , , 


et même par 


D,, , 011 D r , ou D, , . . ., 


si la variable dont il s'agit est une variable indépendante, ce qui permet de 
réduire sa variation à l’unité. 

Le 3 e théorème du § II, et les théorèmes qui s'en déduisent, sont relatifs à 
des variations totales ou partielles du premier ordre. Mais, eu partant de ces 
théorèmes, on peut en obtenir d'autres du même genre qui soient relatifs à 
des variations totales ou partielles d'ordres supérieurs. Tel est, eu particulier, 
le suivaut : 

a' Théorème,. .Supposons qu’une fonction s, et une variation des, totale nu 
partielle, d’un ordre n supérieur au premier, restent continues, par rapport 
aux variables dont elles dépendent, dans le voisinage du système de valeurs 
attribuées à ces variables. Faisons d’ailleurs coïncider la variable primitive, 
ou avec l’une de ces variables, ou avec une variable nouvelle dont toutes les 
autres soient fonctions continues. («1 variation que l'on considère différera 
infiniment peu du rapport qu’on obtiendra quand ou divisera par 1" l’acrrois- 
semeut infiniment petit de s correspondant a cette même variation. 




( »o ) 

Démonstration. Considérons, par exemple, une variation de la forme 

<*,•»> 

et admettons les suppositions énoncées dans le a* théorème , en sorte que 

s et â'S 

restent fonctions continues des diverses variables , dans le voisinage du système 
des valeurs attribuées à ecs mêmes variables. En vertu du 3‘ théorème 
du $ II [corollaire i"], la variation d, rKt différera infiniment peu du 
rapport 

4„J,i 

c c 

Donc ce rapport devra rester à son tour fonction continue des diverses 
\ ariables, dans le voisinage du système des valeurs attribuées à ces mêmes 
variables. Il y a plus: en vertu du théorème cité, le rapport 


que l'on peut, eu égard à l'équation ( 9 ) du $ II, présenter sous la forme 



différera infiniment peu de l expression 



ou, ce qui revient au même, du rapport 

4,4,» 4,4,* 

~ — ‘ 

Donc ce dernier 1 apport différera infiniment peu de la variation 


En raisonnant comme on vient de le faire, on pourra évidemment dé- 
montrer le a* théorème daus tous les cas possibles. 

Coivllaire. Supposons que l'accroissement t de la variable primitive soit 
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considéré comme un infiniment petit du premier ordre ; alors , en vertu du 
2 * théorème, l’accroissement total ou partiel de s, correspondant à une vn- 
riablede l’ordre n, sera un infiniment petitdc l'ordre n , si cette variation reste 
fonction continue des variables dont s dépend, dans le voisinage du système 
des valeurs attribuées à ces variables, et si d’ailleurs elle acquiert , pour le sys- 
tème dont il s'agit, une valeur différente de zéro. Si, de ces deux conditions, 
la première était remplie sans que la seconde le ftit , ou, en d'autres ter- 
mes, si la variation de l'ordre n offrait pour valeur particulière une valeur 
nulle, sans cesser d’être continue dans le voisinage de cette valeur, l’accrois- 
sement correspondant à la variation proposée deviendrait pour l’ordinaire 
un infiniment petit d‘un ordre supérieur au premier. Mais ce n'est là évidem- 
ment qu’un cas exceptionnel ; et en général ce que nous appelons un accrois- 
sement de l’ordre n sera en même temps, en vertu du a* théorème, un infini- 
ment petit de l’ordre n. Ainsi , non-seulement un accroissement du premier 
ordre sera généralement, comme on peut le conclure du 3* théorème du $ 11, 
un infiniment petit du premier ordre ; mais de plus uu accroissement du se- 
cond ordre sera généralement un infiniment petit du second ordre; etc.... 


§ V. — Sur la variation d'une intégrale définie simple ou multiple. 


Soit d’abord s une intégrale définie simple , relative à la variable x, et 
prise entre les limites 

X = x, x = x, 

en sorte qu’on ait 


(0 



Supposons d’ailleurs, dans cette intégrale, 

(a) k= f(x, u,v, tv,...), 

u, v, iv,... désignant des fonctions de x dont la forme puisse varier, et la 
lettre f indiquant au contraire une fonction de forme invariable. 11 suit de la 
formule (a5) du § II que, pour obtenir la variation totale de l'intégrale s, il 
suffira de calculer, t° la variation partielle de s correspondante au chan- 
gement de forme des fonctions u, v, tv,... contenues dans £, et par consé- 
quent aux variations propres de u, v, tv,...; a° la variation partielle de s 
correspondante au changement de valeurs dos quantités *, x , et par cousé- 

Ex. J' An. et JfPh. malh.. T. H ;97 a lor.) II ' 
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qucnt aux variations propres des limites de l'intégrale ; puis d’ajouter l’une à 
l'autre ces deux variations partielles de. s. 

Calculons d’abord la première, et supposons que les limites *, x restant 
invariables , on change infiniment peu la forme des fonctions 


Nommons 


u, v, sv,.... 
AA, A s 


les accroissements infiniment petits de A et de s, correspondants à ce chan- 
gement de forme. La formule (t) entraînera la suivante 

/•« 

i + Aj= I (A -+- à k) ci jc, 
et par conséquent la suivante 


A s 



Ikcljc. 


Soit d'ailleurs t l'accroissement infiniment petit d une variable indépendante 
dont la variation serait l'unité. Ou tirera de la dernière formule 


(3) ^ = “rfx. 

Soient enfin 

J\.u , Jlv, «A.tv,... 

les variations propres des fonctions 

u, v, tv,...; 

et représentons par les notations 

«flA, «fü 

les variations partielles correspondantes de k et de s. En faisant converger t 
vers la limite zéro, on verra, dans la formule (3), les rapports 

A* Al 


converger vers les limites 
et I on aura, par suite, 

(4) 


«fl A, «fis; 

Jlt = Jlkcix. 
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D'ailleurs, en verlu de la formule (i5) du $ III , la variation «A, A se trouvera 
liée aux variations propres 

w r .. 

des fonctions u, t>, te,... par l’équation 

(5) <fik = D.ÀtA-u -t* l\kJ[v -t- D w kJ\,w -h.... 

Si dans la formule (4) on substitue la valeur de s tirée de l'équation fi), 
ou tronvcra 

(6) «A. I kdx — I J\.Adx. 

On peut doue, dans une expression de la forme 

Ji I kdx , 

intervertir C ordre des deux operations indiquées par les signes </l et f. 

Cherchons maintenant la variation partielle de s, à laquelle on se trouve 
conduit quand on fait varier seulement les limites *, x. Pour obtenir cette 
variation partielle , on devra , dans l'équation (a), considérer comme complète- 
ment déterminées, non-seulement la forme de la fonction f, mais encore les 
formes des fonctions u, v, tv,.... Soit, dans cette hypothèse, 

As 

l'accroissement infiniment petit de s correspondant aux accroissements infi- 
niment petits 

A*, Ax, 

des limites * et x. L'équation (t) entraînera la suivante 

s + As — / kdx, 

Jx-hAx 

et de cette dernière, combinée avec la formule (l), ou tirera 

,<x -t- Ax mc + Ax 

As — I kdx — f kdx, 

-X é X 

If.. 
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par conséquent 


■>x-+- Ax 


kdx 


(7) 


A* -X 


Ax 


Ax 


/** •+" A* 

I ktlx 

* X 


Supposons maintenant que l’on fasse converger 1, et , par suite, les accrois- 
sements infiniment petits 

A», Ax 

vers la limite zéro. Alors, en désignant par d ( s la variation partielle de s cor- 
respondante à l'hypothèse admise, ou verra non-seulement les rapports 

A* Ax As 


converger respectivement vers les limites 

d», dx, d,j, 

mais encore les rapports 


kdx 


x-f-Ax 

r Ux 

Jx 


A.v 


Ax 


converger vers des limites qui, eu egard aux propriétés connues des inté- 
grales définies, seront précisément les valeurs de k correspondantes aux 
valeurs », x de la variable». Si l'on représente ces valeurs de A- par les no- 
tations (*) 

x=* x = x 

I k, I k, 

alors, en posant t = o, on tirera de la formule (7) l'équation 
(8) d,j — | Adx — | Ad * , 


(*) Dans un Mémoire qui a remporte le grand prix de Mathématique* , M. Sarrus observe , 
avec raison , qu'il convient de joindre aux notations adoptées par les analystes un signe de 
substitution , c'est-à-dire un signe propre à indiquer la substitution d'une lettre à une autre 
lettre. Celui dont je me sers ici diffère peu du signe de substitution qui a été adopté par 
M. Sarrus, et qui est un trait recourbe en forme de crosse , à la droite duquel l'auteur place» 
en haut et en bas , les deux lettres dont l’une doit être substituée à l'autre. La notation nou- 
velle que je propose se prête aisé meut à des réductions qui permettent de rendre les formules 
plus simples et plus concises» comme on le verra ci-après dans le $ VII. 
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que, pour abréger, on peut écrire comme il suit: 

l x = x .r=®\ 

(g) à t s = \H | — à» | ) k. 

D'ailleurs, les deux valeurs de », représentées par», * étant deux quan- 
tités qui, dans l'intégrale s, peuvent varier indépendamment l'une de l’autre, 
et indépendamment des formes attribuées aux fonctions n, o, iv, les 

valeurs totales 

Sx, d* 

de ces deux (piantités ne différeront pas de leurs variations propres 

«A, x , «fl ». • 

Donc l’équation (9) pourra encore s’écrire comme il suit: 

/ x — x x=*\ 

(10) èfi = \Jl* I — <A« | ) k. 

Après avoir trouvé les deux variations partielles 

Si s, d,r 

dont la somme doit fournir la variation totale âs de l'intégrale s , il suffira de 
combiner l’équation 

, , ,) âs = Sis -+- â.s 

avec les formules (4) et (to) pour obtenir la formule générale 

( ia ) âs = J S stix + \cA.x | —«A.» | )k. 

Supposons maintenant que la lettre s représente une intégrale définie dou- 
ble, relative aux variables x, y, et prise, i° par rapport à jr entre les limites 

t = v. j = y; 

a» par rapport à x entre les limites 

x = », x = x. 
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en sorte qu'on ait 

(«3) 

y, y pouvant désigner Jeux fonctions quelconques de la variable x. Suppo- 
sons d'ailleurs, dans cette intégrale, 

(t4) A- = f (x, jr, u, v, tv,. . .), 

u, v, iv,... désignant des fonctions de x,jr, dont la forme puisse varier, et la 
lettre f indiquant au contraire une fonction de forme invariable. Il suit 
de la formule (i5) du § Il que, pour obtenir la variation totale de l'in- 
tégrale J, il suffira de calculer, t" la variation partielle de s correspon- 
dante au changement de forme des fonctions u, e, iv, . . . contenues dans k, 
et par conséquent aux variations propres de u, v, iv,. . . ; a" la variation 
partielle de .v correspondante au changement de valeur des limites x, x, et 
parconséqueut aux variations propres de x, x; 3° la variation partielle de s 
correspondante au changement de forme des limites y, y, considérées comme 
fonctions de x, et par conséquent aux variations propres dey, y; puis d'a- 
jouter l’une à l’autre ces trois variations partielles de s. 

Cela posé, en nous conformant aux notations précédemment adoptées , dé- 
signons par 

Jik 

la variation partielle de k correspondante aux variations propres 

</lu, dlv, <A.(V,... 

des fonctions u, v, tv, ... ; et représentons encore par 

' kdy, <A f V f kîtydx — JU, 

•v “y 

les variations correspondantes des intégrales 

P kdj, f f J kdjdx = t. 

- y * * - y 

Indiquons, au contraire, à l aide de la caractéristique 
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placée devant la dernière de ces intégrales , sa variation partielle correspon- 
dante aux variations propres Jl* , Jlx des limites * , x ; et à l’aide de la carac- 
téristique 

*• 

placée devant l’une ou l'autre intégrale, sa variation partielle correspondante 
aux variations propres Jly, Jly des limites y, y. A l’aide des raisonnements 
par lesquels nous avons établi la formule (6) , on prouvera que l’on peut , dans 
l’expression 

/»x ,-v 

Jlr = Jl / I kdjrdx , 

-■ y 

intervertir l'ordre des opérations indiquées par les signes Jl et f, de manière 
à transporter successivement la lettre Jl apres le premier, puis après le secoud 
des deux signes d'intégration. On aura donc 


Jl J' J J kdjdx = J"j\ j ' kdjr.dx = j" p J\kdytix-, 


et, par suite, la variation partielle der correspondante aux variations propres 
des fonctions u, v, iv,... pourra être déterminée à l aide de l’équation 


• 5 ) 


r x ry 

dis = J J i kdjrdx, 


à laquelle on devra joindre la formule (i 5 ) du § 111, savoir. 


(16) J\k = \)„k J'i u ■+• D..À’ Jlv -t- I)„,A Jlrv 


Cherchons maintenant la variation partielle représentée par J s, et corres- 
pondante aux variations propres Jl*, Jlx des limites *, x de l’intégration qui 
se rapporte à la variable x dans la formule (| 3 ). Comme, pour déduire cette 
formule de l'équation (■), il suffit de remplacer dans le second membre la 


lettre k par l’intégralcj k dj, il est clair que la même opération transfor- 
mera le second nombre de l’opération (to), de manière à le faire coïncider 
avec la valeur cherchée de â,s. On aura donc, dons le cas présent, 
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Quant à la variation partielle de s, représentée par à„s,e t correspondante 
aux variations propres A v , A y des limites ,, y de l'intégration qui se rap- 
porte à la variable , dans la formule (i3), elle se déduira aisément de la for- 
mule 

r* rf 

<*.» = *„/ / kdydx, 

dans laquelle on pourra encore, en opérant comme dans la formule (6), 
transporter le signe après le signe de l'intégration relative à x. On aura 
donc 

/ (f„ f' kdr - dx. 

Mais en remplaçant, dans la formule (6), l’intégrale (i) , savoir. 


par l'intégrale 

T 

et substituant par suite la caractéristique d„ à la caractéristique i , , on trou- 
vera 

/■y ( y—* 

i.J *4r- Uy i -A, I )k. 

Donc , on aura définitivement 

X x( y— y r=v\ 

\Ay I -Ay 1 fkdx. 

Après avoir trouvé les trois variations partielles 

As, d,f, d,s, 

dont la somme doit fournir la variation totale is de l'intégrale s, il suffira 
de combiner l'équation 

(19) A = A-s -t- d,J 4- &, s 
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avec les formules (i 5 ), (17), (18) pour obtenir la formule générale 


r x rï I • T = x x=*\ «y 

',*0) âsss f I d,ki!jr dx -+- \-Ax | — J\.. x | ) I kdj 

/ *( y— y y—v\ 

\<Ay | — <Ay | fkdx. 

En général , soit 

ex /»v />* 

(21) s=J J ’ J ... k. .. dzdy dx 


une intégrale définie multiple, relative aux variables x, y, *, .. et dans la- 
quelle les limites y, y peuvent être des fonctions quelconques de x, les 
limites », x des fonctions quelconques de x, y, etc. Supposons d’ailleurs dans 
cette intégrale 

(a a) k = f(x, j-, s,..., u, v, 


11, v, w,... désignant des fonctions de x, j-, s,. . . dont la forme puisse va- 
rier, et la lettre f indiquant, au contraire, une fonction de forme invariable. 
Désignons à l’ordinaire par 

J.À , tl'.j 

les variations partielles de k et de s correspondantes aux variations pro- 
pre! 

dlu, «Au, Jiw, . .. 


des fonctions «, t>, tv, .. . Enfin soient 

i) s la variation partielle des, correspondante aux variations propres des 
limites *, x ; 

la variation partielle de s, correspondante aux variations propres des 
limites y, y; 

rj m s la variation partielle de s , correspondante aux variations propres des 
limites », 1; ... 

etc. 

On aura 


(j3) ds = J. s -+- ts -4 i u s -y- â m s -+- ..., 

Ex. JA* fl de l'h, malh. , T. III (57* llff.) 
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la variation partielle JW étant déterminée par l'équation 

JW = «A. J** f J jf*. A. . . dzdjdx 

que l'on peut réduire à 

(»4) JW = a:r ... J\.k. ■ . dzdjdx, 

et la valeur de J\A étant 

(a5) JVA = D,A Jlu -4- D„A Jlo + I) W A Jltv -t- .. 

Ajoutons que les variations partielles 

d t s, ây, d m s,... 

se trouveront déterminées par les équations 

i.s = J, /*/ ? f* ••• *••• dzdjdx , 

iy = *.f' f* f '- ••*••• dzdydx. 
*.* — i m j • •• k. . . dzdj dx. 


etc., 


ou, ce qui revient au même , par les suivantes 

d,r = i, j X p JT* . . . A. . . dzdydx, 
à, s = J à*/*/ • k... dzdjdx, 
= J J i.f . . . A. . . dzdjdx. 


etc., 
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desquels on tirera, eu égard à la formule (to), 

d ( .r=(cfu | -<A« , (htfy.. 

(a6) ( à. s — J (<Ay | — cA-v I ^j *.. . k... dzdx-, 

*»' = / / y U.*| '-Jb~\ J )...k...d r dx i 

•'x •''«J 

etc. 

fc*n substituant daus la formule (a i j les valeurs de 

<Af, à, s, d„j, d,r,... 

déterminées par les formules (a4),{a6), on obtiendra la formule générale 


l a 7) 


= X f, i -^...dzdjdx 

( X=\ X — x\ -y -ï 

-t- \tAx | — «A» I jj J ... k...dzdjr 
+ f Ov/ | ' - <Ay ’ 1 ' i )j\..k...dzdx 
+ ff’U* | *- JU* | *)...* ...dycbc 


etc., 


que l'on peut encore écrire comme il suit : 

(a8) âs =y* J' J ... S'.k... dzdjdx 

x==x r'S r l x —x r y r z 


X—\ ~1. X=* r \ 

+ t J J ...k. ..dzdjr — J\x | J jf ... k... dzdy 
+ J x ^ y 1 J, dzdx- J Jl, | J ...k...dzdx 

n y * = * ~x -y X=i 

«ft* I ...k...djdx-£ f «A. I 


■ etc. 
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Cetle dernière formule, dans laquelle cliaquc terme du second membre 
pourrait être calculé séparément, en vertu des principes exposés dans le 
§ 11, est précisément celle qu’a obtenue M. Sarnis, dans le Mémoire cou- 
ronné par l'Académie des Sciences. 


§ VI. — Sur les diverses formes que peut prendre la variation d'une intégrale définie simple 

ou multiple. 


Considérons de nouveau l'intégrale définie multiple 


(■) 

dans laquelle on a 



. . i/zrfyiLr, 


(a) k = f(x, , k, e, w,. . .), 

les limites y pouvant être des fonctions quelconques de», les limites «, x 
des fonctions quelconques de «, «y, etc. , et «, i>, w,. . . désignant des fonc- 
tions de x,y, z, . . . dont la forme puisse varier, tandis que la lettre f indique 
au contraire une fonction de forme invariable. Comme la valeur de cette in- 
tégrale x dépendra uniquement des valeurs des quantités * , x , et des formes 
des fonctions de x,f, z,... représentées par y, y, par», z,... et paru, «*, tv,..., 
il s’ensuit que, dans la recherche de la variation totale dx, on pourra se bor- 
ner à tenir compte des variations propres des quantités représentées par 


*, *; *». y; , «, v , »>, 

Kn opérant ainsi, on obtiendra une valeur de âs composée de termes dont 
chacun, dépendant d une seule des variations propres 

dU , dix, dly , dly, dl« , dix , . . . , dlu , dlv, dltV, . . . , 

pourra être calculé séparément, en vertu des principes établis dans le § H; 
et cette valeur de dx sera précisément celle que fournit l'équation (afi'i du 
paragraphe précédent. Alors aussi, l'iutégrale x étant considérée comme une 
somme d'éléments , l’accroissement partiel de cette intégrale correspondant 
k des accroissements infiniment petits des limites 

11 y v> y» *»*»■•• * 

sera une somme d'éléments nouveaux qui s'ajoutera aux éléments primitifs 
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de l’intégrale, tandis que chacun des éléments primitifs, conservant sa valeur 
et sa forme , continuera de correspondre aux mêmes systèmes de valeurs des 
variables x, y, z , . . . . 

Au reste, au lieu d'ajouter à l'intégrale s de nouveaux éléments infiniment 
petits, on pourra changer infiniment peu la valeur et la forme de chaque élé- 
ment. Pour y parvenir, il suffira d’attribuer aux variables 

x,jr, z,... 

des accroissements infiniment petits 

Ax, Ajr, Al,... 

dont chacun pourra être fonction de x, y, z, . . . et de l'accroissement infi- 
niment petit i attribué à la variable indépendante qui a pour variation 
l'nuité. Cela posé, soient 

X, Y, Z,... 

les variables nouvelles dans lesquelles se transforment 

x, y , s,. .. 

• • 

quand on attribue à celles-ci les accroissements Ax, Ay, Az,. . . , en sorte 
qu'on ait 

(3) X = x -+- Ax, \t=.y-k-Ay, Z = z •+■ Az ,. . .. 


Soient encore 


AA, As 


les accroissements infiniment petits que prendront les quantités 

A et s 


lorsqu'on changera icnx + Ax, y en y -t- A y, :en;+ As, en faisant de 
plus varier les formes des fonctions u, t», w,. . . , et posons 

K = k + AA. 

Dans la nouvelle intégrale 

s -t- As, 


la fonction différentielle sous le signe / se trouvera représentée, uon plus 
par le produit 

k . . . dzdydx, 
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mais par le suivant 

K ... </Zr/YrfX. 

D'ailleurs, la variation totale Cs se déduira de l'accroissement total As à l'aide 
de l'équation 

(4) <?s — lim -■ 

Observons maintenant que l’accroissement total A s étant celui que prend 
l'intégrale s quand on substitue simultanément la variable X à la variable x, 
la variable Y à la variable y, la variable Z à la variable enfin la fonc- 

tion K à la fonction k, on pourra, eu vertu des principes établis dans le § Il , 
calculer d'abord la variation partielle de t relative à chacune de ces substitu- 
tions, et déduire des variations partielles des sa variation totale qui sc réduira 
simplement à leur somme. D'ailleurs, si l'on se borne à remplacer dans l'inté- 
grale s la fonction k par la fonction K, on obtiendra une nouvelle intégrale 
dans laquelle la fonction différentielle sous le signe / sera 

K. . . didydx = (£ -l- A k). . .dzdydx. 

t * 

Donc alors la nouvelle intégrale sera réduite à 


i:a> 


A k). . . dzdydx , 


et l’accroissement de l’intégrale s à 



. . A k. . . dzdydx. 


En divisant cet accroissement par et faisant ensuite converger i vers la li- 
mite zéro, on verra le rapport 

At 

I 

ronverger vers la limite &k, et l'on obtiendra ainsi nne variation partielle 
de s représentée par l’expression 



. . dzdydx. 
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Cette expression est effectivement la variation partielle de s correspondante 
à la variation totale ik de la fonction A. 

Concevons à présent que, sans altérer la fonction k, on se contente de sub- 
stituer, dans le produit 

k...dz dy dx, 

à l'une des variables x, y, s,... la variable correspondante X, ou Y, ou Z,.... 
Supposons , pour fixer les idées , que l'on substitue Z à z. Alors, dans la nou- 
velle intégrale, la fonction différentielle sous le signe f sera 

k... dZ dydx ... 

Si d’ailleurs l’intégration relative à 2 est celle qui s’effectue la première dans 
l'intégrale s, il sera facile de substituer, dans la nouvelle intégrale, la va- 
riable z à la variable Z, et pour y parvenir il suffira d’observer qu’en laissant 
x, y,... invariables, on tirera de l'équation Z = z -+- Aï cette autre formule 

dZ — { t -t- D, Azi dz. 

Donc, la nouvelle intégrale, rapportée aux variables primitives, renfermera 
sous le signe / la fonction différentielle 

4 (t -t- D, Az). . . dz dy dx , 


et se réduira simplement à 



... jf(t -t- D, Az)...i/zdydx. 


Donc, lorsque dans l’intégrale son substituera Z à t, l'accroissement de cette 
intégrale sera 


j" J'"' f ... it) m &z...dzdydx. 


Kn divisant par z cet accroissement, et faisant ensuite converger 1 vers la 
limite zéro, on verra le rapport 

converger vers la limite 



D, à: , 
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et cd conséquence l'on obtiendra une variation partielle de s représentée par . 
l’expression 


J ' J ... k D.tfz... dz iljr fLr. 


Ainsi, pour former la variation partielle de s correspondante à la varia- 
tion totale dz de la variable s , il suffira de multiplier, dans l’intégrale s , la 
fonction différentielle par la dérivée partielle 

D.dz. 


Ou prouvera de la même manière que, pour obtenir la variation partielle 
de s correspondante à l’une quelconque des variations 

Ar, dy, dz,..., 


il suffit de multiplier, dans l’intégrale s, la fonction différentielle par la dé- 
rivée partielle 

D x dx, ou D, dy, ou D t d:,...; 

et pour lever les difficultés que l’on rencontre au premier abord quand ou 
veut étendre la démonstration ci-dessus exposée à toutes les variables x, 
y, z ..., il suffira d'observer que dans une intégrale multiple la fonction sous 
le signe f ne change pas quand on change l’ordre des intégrations. Telle est, 
en effet, la conclusion à laquelle on est immédiatement conduit, en considé- 
rant une intégrale multiple comme une somme d'éléments qui correspon- 
dent à certains systèmes de valeurs des variables x, y, z,... auxquelles se rap- 
portent les intégrations, c’est-à-dire à des systèmes de valeurs de x, y, z,... 
compris entre certaines limites. 

En résumé, 'les variations partielles de s, relatives aux variations totales des 
variables x, y, z,..., sont respectivement 


/.x /.y /.x 

j J J ... k\i I ix...dzdjrdx, 

f f ••’kü r iy...da(fydx, 
,dz... dziiydx, 


etc.... 


i 


Digitized by Google 



( 97 ) 

En leur ajoutant la variation partielle qui correspond à la variation to- 
tale dA de la fonction A, on obtiendra immédiatement la variation totale de s, 
telle qu'elle est donnée par la formule connue 



L'équation (5) n'est pas la seule que l'on puisse substituer à l’équation (a 8 ) 
du paragraphe précédent, dans la recherche de la variation totale d.v. Cette 
variation peut encore être présentée sous une autre forme peu différente et 
que nous allons indiquer. 

Si l'on nomme [f] la fonction de x, j, z, en laquelle se transforme la 
fonction A déterminée par la formule (a), quand ou y considère u, i>, tv,... 
comme fonctions de x, jr, s,..., on pourra exprimer la variation totale dA, à 
l'aide des variations totales 

dx, djr, dz,... 

de x , J, z,..,, et des variations propres 

J\tl, J[t>, cf'.W,... 

des fonctions «, s», iv,... Effectivement, si l'on remplace dans la formule (a3 
du § 11 la lettre s par la lettre A, on trouvera 

.... j dA = Ltj [A] o'x ■+■ D r [A] dj -t- I), [A] dz 4- . . . 

| 4- D.Adlu-t- D„Adle 4 - D„AJW 

puis, en posant pour abréger, comme dans le paragraphe précédent-, 

( 7 ) J'.k = D.AJlu 4- D r kJ\.v 4- D w AJltv 4-..., 
on obtiendra la formule 

( 8 ) dA = Jïk 4- f) x [A] dx 4- D,[A] àjr 4- D,[A]d; 4-.... 

D'autre part , si l'on désigne par les notations 

[Adx], [Ad;], [Ad;],... 

Et. Il il ih. nuis.. T. ni. ;S7< lirr.J > 3 


Digitized by Google 



(9» ) 

les fonctions de x, y, z,..., dans lesquelles se transforment les produits 
Xdjr, kdy, Xdï,.--» 

quand on y considère u, v, iv,... comme fonctions de x, y, z,..., on aura 
identiquement 

Dj. [X'jdx -t- XD x d.r = 

D r [X]d_r + kn r àj = D >[Xd/j, 

D, [jfcjdz + XD.dz = D, [X-di], 
etc.... 



Cela posé , on tirera de l'équation (5) , jointe aux formules (8) et (9) , 


dr = f f f ... <f\.k...dzdydx 

Vjj vo t/( 


(10) 


"y 

1*^ /%y /«s 


Ç f f...{D ± [Xdx] -4- D 7 [Xd/] -4- D,[*dz]-4-...} ...dzdydx, 

J x •'o *'* 


ou, ce qui revient au même, 


(«0 


|dr = y* J J ... k... Jidzdydx ! 

+ j' J J ...D X [kàx)...dzdy dx 
■+• J ...X) r [kdy]... dzdydx 

-ai: ... D, [Xdï]... dzdydx 


■+■ etc.... 


Il nous reste à prouver que la formule (5) ou (xi) s’accorde avec la for- 
mule (a8) du précédent paragraphe. On y parvient facilement en suivant , 
comme nous allons le faire, la marche adoptée par M. Sarrus dans le Mé- 
moire déjà cité. 
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§ VII. — Comparaison des formules établies dans les troisième et quatrième paragraphes. 
Différentiation d’une intégrale multiple, relativement à une variable distincte de celles aux- 
quelles se rapportent les intégrations. 

Poor pouvoir aisément comparer entre elles les formules générales établies 
dans les paragraphes précédents, il est d'abord nécessaire d'exposer les règles 
de la différentiation d’une intégrale multiple relative aux variables x,y, z,... 
par rapport à une autre variable t. Or, ces règles se déduisent immédiate- 
ment de la formule (27) ou (18) du § V. En effet, soit 


(0 


=ro: ... k. . . dzdydx 


une intégrale multiple, dans laquelle À représente une fonction donnée, non- 
seulement des variables x, y, z, . .. auxquelles les intégrations se rappor- 
tent , mais aussi d'une autre variable t ; et supposons encore que x , x repré- 
sentent des fonctions de I; y des fonctions de x et de 1; *, * des fonctions 
etc. 

Pour obtenir la valeur de 

d,s — D ,sdt, 

ou, ce qui revient an même, la valeur de 

D,r, 

il suffira de chercher la variation < ts de l'intégrale s, en considérant t comme 
seul variable dans les fonctions représentées par les lettres 

*, *; v> y;*» *;•••>*; 

puis de remplacer chacunedes lettres caractéristiques d, c/l parla lettre carac- 
téristique O, dans la formule (27) ou (28) du $ V. On aura, en conséquence, 

« —rrr . . . V,k . . . dzdydx 

Xj=x «y r*y /•* 

-t- D,x | / / ... k...dzdy — D,* | J f ...k...dzdy 

"y •'* 

r x r = y r l . . r x r 1 

-t- J D,y | J ...k...dzdx —J D,v I J ...k...dzdx 

n v z = t /.x /.y *=» 

D,x | ...k...dydx — J I D,* | ...k...dydx 

» y " x t 


etc. 


■ 3 .. 
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De la formule (a) on peut tirer immédiatement une autre formule qui sert a 
la réduction d’une intégrale multiple dans laquelle la fonction sous le signe J se 
trouve différentiée par rapport à l'une des variables auxquelles se rapportent 
les intégrations. En effet, si l'on intègre par rapport à t et entre les limites 


/ = », t = t 

chacun des termes de la formule (8), alors, en désignant, pour abréger, la 
différence 


par la notation (') 


1 = 1 1=1 

I s — I s 

l = i 

I J. 

t=» 


Cette nouvelle notation , analogue à celle dont les géomètre» se servent pour représenter 
une intégrale définie, permet de rendre plus simples et plu» concises un grand nombre de 
formules d’algèbre ou de calcul infinitésimal. Ainsi , par exemple, en vertu de la notation dont 
il s’agit , la formule 


dans laquelle on suppose » sas f {*) , sera réduite à 

r»X X = X 


pareillement la formule 

r»X 


f ' D,uJx = ((*)-{(*), 

:) , sera réduite à 

pX x=x 

I D, u dx = | u; 

J Css» 


n l),D,U(fyiir = f(ï.j)- f(x,v) — f(*. y) + f(*> y)- 

dans laquelle on suppose v = f (ar, jr), sera réduite à 

f f 7 I),ü,u JyJx= ï ] u; 

"X J*» X A» 


pareillement encore la formule 

"x ry 


r/7 I),D,D, u = f(x, y, v, *)4-f(», y, + ])■ *> 

— f( x * V) *) — f( x > y> *) — f(*> y. *) — f( x i ?> *)i 

dans laquelle on suppose « =/(•* % J» *)» ® era réduite à 

r x r y /%z ar=x y = y z = z 

• f 0.0^^= 1 I | u: 

•'* «A, •'* .r = .v y = y x=s 
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on trouvera 


( 'O' ) 


t = l pi p\ py pi 

(3) | s= ... X),k...dzdy dxdt 

t = t «A «Ae *1 •»» 


/ t X=X p\ ft pl X— x py p% 

D,x | J J t •••k...dzdjrdt—J D,x j J J ...k... dzdydt 

J' J* D,f | y jf ... k.. . dzdxdt— J^ pD,/ | *f*. dzdxdt 
«l /»x /»y z = z 


p I /»X p\ Z Z pl pX £ SSi £ 

jf j J' D,z | ...k.dydxdt — jf J D,* | ... k... dydxdt 


■ etc., 


et par suite, eu égard à la formule (i), 


« ra:r- M ... dzifydxdt — | * jf * p j\..k...dsdydxdt 

/ I X — X py pl pi X = * pj pZ 

D,X | J J ••• k... elzf/j fit -h J^ D,« | J J ... A... dzdydt 

r' r x y=y r L . r l c * y — » r* 

— jf J D,y | J ... k.. . dzdxdt + J J D,y | J ... k... dz dxdt 

pl p% py z — z pi p\ py z=zs 

— I I I D,i | ...k...dydxdt -f- / / I 1 ... k... rfy dxdt 

Ji J x «A A "9 


D’ailleurs, il est clair que les deux dérivées D,x , D,* seront, avec x et x , des 
fonctions de la seule variable t ; que pareillement D ( y, D,y seront avec y et «j 
des fonctions des seules variables t , .r; que D,z, D, * seront avec z et * des 
fonctions des seules variables /, x,_>'. etc. Donc la formule (4) pourra en- 
core s'écrire comme il suit : 
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( i°a ) 

'=' r % 


■*+**-' 

/*tx=x /*J (G. f%\x = x nX 

— J | / / ... A D,x... dtdydt -+- J | / / ••• A D, 

*1 *'* *^1 “y 

— I ( ' f ,? T' jf*... AD,y... JrrfrJf-t- 

M />X />V * = * />t /* /«V S = » 

— III | ... JD,*... dydjcdt 4 - fil | ...kD,t... dj dx dt 


L'équation (5) permet de réduire facilement la formule (i i) du $ VI à la 
formule (a8) du § V. Eu effet, si, dans l’équation (5), on substitue à la va- 
riable I lune des variables x, y, *, . . ., et à la fonction k l'un des produits 
kdx, kiy, k&z-, 
alors, en désignant par les notations 

[*Ar], [A Jri, [kâz\, 

placées à la suite des caractéristiques D x , D r , D,,. . . , les dérivées partielles 
de ces produits , considérés comme fonctions de seules variables x , y, z , . . . , 
on trouvera successivement 

F F F :..ü,[kâxl..dzd r dxJ~\ X F F ... kix...dzdy 

J* *y v, X=x^u J* 


( 


( 6 ) 


/ *r = y /•* r x y = *i /•* 

| I ... kD.y tx... dzdx + 1 | 1 ...kD,^ix...dzdx 

r x r y z — t r x r yz = . 

— Il | ... kD,t âx... djdx y- J I | ...AO,* dx... dy dx 

•'* "y ** x * y 

J — etc...-, 

\ F F...D.[kij]...dzdy= :r T 1 /**... kir... dz 

J. y 

r yz=x ry r=* 

—J | ... ID,t oy... df + I I ...kD r *ijr...tfy 


» 

— etc... 




f\..D,[A<fr]...<fc=* I ...A*r- 
J* i=» 


etc.... 
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D'autre part on aura 


S x=* -Y -Ï x=ax „y r i x=* ~y 

| / f ...kix...dzefy = | f f ...kix...dzdy — | f I ...kix...dtdj, 

X=nt J y Jt . Jy •'» *'■* *'* 

r— y /.* /=y /.* .y*=y />* 

| J ...kijr... dz = | J ...kijr ...dz — \ J ...kijr...dz, 


1=1 i=t !=■ 

| ... kiz = | ... — | ...kit, 

t ==. 


De plus, dans la rechercbe des quantités 


| j* ...kix... dzdj, | J* J* ... kix... dzdjr, 


qui représentent les valeurs de l'intégrale 


a: ... kix... dzdjr , 


correspondantes aux valeurs * et x de la variable x, on pourra , en considé- 
rant cette intégrale comme nne somme d'éléments, commencer par réduire, 
dans chaque élément , le factenr ix du produit 

kix 

à la valeur ix ou ix que prend ce même facteur pour x = » ou pour x = x. 
Une remarque semblable étant applicable aux intégrales de la forme 


J" ... kijr... dz, etc.. 


on pourra aux formules (7) substituer les suivantes 


/ x ~ x rJ r % x=x rJ r * x =‘ r'i r l 

I | J J ...kix...dzdy = | J J ...ki\...dtdj — | J J ...kix. ..dzdjr, 

1 r=y y=i , y=» r i 

(8)/ I / ... kijr .. dz=z | f ...kiy...dz — | f ... Ady... dz, 

\r=v*'* v» J . 


| ...kiz.,.= | ...kiz — | ...ki‘, 
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En vertu de ces dernières, jointes aux équations (6), la formule (i i) du jj IV 
donnera 


df = f*f 7 jf\. .S\k...(h df dx 
X ~\ * kix...dzdf - '/JT- Ad*... rferfy 

/ !/=» /.* — V /•* 

| J ...k(&y-D x yix)...dsdx-J \ J...k{dy—D x jdx)...dzdx 

r /*y *— 1 

-4- / 1 | ... A(dz — D,7.o'x — D r zdy)...r/f </* — etc. 

J x Ju 


etc.... 


Enfin, puisque < et i sont indépendants de x, y, z,..., tandis que y et y 
sont fonctions de x, * et z fonctions de x, j - , etc... , il suit des principes éta- 
blis dans le § II que les variations totales 


des quantités 


d*, dx, dy, dy, d«, dz,... 


*> *, V, y, », 


sont liées à leurs variations propres 


dix, dix, dl y, dly, dl», dix,... 

par les formules 


! d*= dix, dx = dl x , 

d»=dl»-t- D^ v dx, dy= dly-t- D x ydx, 

d*= dl» -t- I),.dx-|-D x «dy, dz = dix -t- D x xdx -t- Dxzdy, 
etc..., etc.... 

Donc l'équation (g) pourra être réduite à la suivante : 
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/•* /*v f\L 

. *i' — j J ' J ■ ■■ ■! k... dzdy dx 


r = x y l. x = .v y 

+ | f f ...kA\...dzdy - | / | .ki\*...dzdy 

•/„ t/. J» J L 


/ * J=T /•* /»* 7=*V /»* 

| J ... A:Jiy... r/u&r — J | j ...kJ\.y...dzt 1 x 

r x r y r x % yzz=t 

+J J | ... kAz...dydx — j j I ... kJ\.‘... dyd.c 

■+■ etc.... 

Il y a plu»; comme les variations propres îles limites d'uue itilc(>rale mul- 
tiple, étant dues au seul changement de forme des fonctions qui représen- 
tent ces limites seront nécessairement , d'autres fonctions de même nature, il 
en résulte, i* que les variations propres 

Jl*, Jl* 

seront, avec .t et indépendantes des variables .r, y , s,... , a° que les va- 
riations propres 

" «A. y, J\ y 

»e réduiront, avec •» et y, a des fonctions de x ; 3 “ que les variations propres 

Jl Jiz 

sc réduiront , avec « et /, à des fonctions de x, y, etc.... Doue la formule ( i ■) 
pourra être réduite à la suivante 


■>* 7 ='.» 


(ta} dt -m ...J'.k...dzdydx 

^ r y JCsssx -Y .Z 

I J J ...k...dzdy — <f[x | J J ...k...dzdy 

J. y I j ... k...dzdx — J A'i | j ... k... dzdx 

n y Z — T. x* „y z = f 

«fU 1 ...k...dydx — j J J\. | ...k.dydx 


H- etc..., 

c est-à-dire a la formule (38) du § V. 

£r d \r *1 d- f’S malh , T. Ut. (98' li.r.) 


«4 
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§ VIII. — Sur tn variation partiel If </ui , pour une intégrale tléfnic, simple ou multiple , 
correspond aux variations propres des fonctions renfermées tous te signe f. 

Soit, commr: dans le § V, 

(O f = rr r .di<tydx 

Jx ‘'y J* 

une intégrale definie multiple, dans laquelle on ait 

(a) k = f(x, y , s,..., u, v, iv,...), 

les limites y pouvant être des fonctions quelconques de x, les limites », z 
des fonctions quelconques de x, y,... ; et u, v, désignant des fonctions 
de x, y, x,... dont la forme puisse varier, taudis que la lettre f indique, au 
contraire, une fonction de forme invariable. Si l’on nomme 

«fl À' et J[i 

les variations partielles de s et de X - , correspondantes aux variations propres 

cfi U, J[v, Jlw,... 

des fonctions «, v, on aura, en vertu de la formule ( t»4) du $ V, 

(3) dW = f fyf ■■•'^■k—dztlyftx, 

la valeur de <f[k étant 

(4) «A .A- = L)„À«flu -f- J\u -t- A Juv 

Or, en général, dans les problèmes dont la solution est l’objet du calcul de> 
variations , les fonctions 

u, v, w,.... 

que renferme l’expression f (x, z,..., u, v , w,...), ne sont pas toutes in- 

dépendantes entre clics, et plusieurs de ces mêmes fonctions se déduisent 
des autres, à laide de différentiations relatives à x, à y, à z, etc. Cela posé, 
l'expression 

*(■*•, y, *>•••> », «\ 

devra être censée renfermer généralement, avec certaines fonctions, 

u, v, tv,..., 
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dual les formes pourront varier arbilraircmeal , les dérivées partielles de ees 
fonctions par rapport A x, jr, s,.... Soit r l'une quelconque de ces dérivées, 
eu sorte qu'on ait , par exemple, 

(5) r = D1,D;D",. .m. 

La fonction r se réduira simplement à la fonction u, lorsque les nombres 
entiers I, m, se réduiront à zéro; et le second membre de l'équation (4) 
se trouvera représenté par une somme de termes de la forme 

D^dlr, 

mais relatifs, les uns a la fonction u, les autres aux fonctions», w,...,qui 
pourront être successivement substituées, dans la formule (5), à la fonction 
u. En conséquence , on pourra écrire 1 équation (4) comme il suit 

(6) -+-etc., 

le signe \ indiquant une somme de termes delà même forme, et relatifs à la 

même fonction u, mais à divers systèmes de valeurs des nombres entiers 
/, m, n,.... Si, pour plus de commodité, l'on pose 

D,*= II, 

l'équation (6) se trouvera réduite à 


(7) 


i/l k =2 -+- etc. 


Concevons maintenant que, la valeur de r étant déterminée par la for- 
mule (5), ou nomme 


Au, iu- 


les accroissements infiniment petits de u et de r, dus seulement à un chan- 
gement de forme de la fouction u, et correspondants à l'accroissement infi- 
niment petit t d’une quantité dont la variation serait prise pour unité. La for- 
mule (5) entraînera l’équation 


r ■+■ Ar = I>1 Dr DT— (« -f- Au), 
et, par suite, l'équation 

Ar = D^DrD;. , .Au, 


' 4 - 


Digitized by Google 



( io8) 

de laquelle ou tirera, en divisant les deux membres par t, 

±: = D^Dri>; 

I • ( 

Si, dans cette dernière, ou lait converger t vers lu limite zéro, ou verra 
les rapports 


converger vers les limites correspondantes 

Al. Jiu. 

et l'on trouvera définitivement 


(8) Ar = rv,l);l);. . Au. 

Ait reste , la formule (8) peut Se déduire directement d'un principe précédem- 
ment établi [voir le § IV], et en vertu duquel un peut intervertir arbitrai- 
rement l’ordre des deux on de plusieurs opérations indiquées par des caracté- 
ristiques qui servent à exprimer, les unes des variations partielles, les autres 
des dérivées partielles. En effet, en vertu de ce principe, on aura 

(o) A i>. i>r d:. . « = ni d; n:. . .Au ; 

et, par suite, la formule (5) eutraiuera la formule (8;. 

.Si Ion substitue la valeur de Ar, déterminée par la formule (80 dans l'é- 
quation ij), ou trouvera 

(10) JU = 2 R IV, + etc.; 

puis, eu égard a cette dernière, on tirera de la formule (J) 


( 11 ) At = f f f \ 2,f<D',l)7n:...Aii. .d2dj ffr+cn., 

oiif ce oui revient au même , 

(la) e/U — zj:o: ... H Ü 1);. . . J; «.. . dtdjilx -t- etc. 

Si les variables 
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si? réduisent à une seule X, ou ultra simplement 
(i3) = 2 f RD,/lm/x ■+■ etc. 

.v 

Dans chacune îles équations (la), (i3), nous n avons mis en évidence qui 
lu somme des termes relatifs à la fonction u. Des autres summes, qui de- 
vront être ajoutées à celles-ci, seront de même forme, mais relatives aux 
fonctions v, tv,.... 

Il importe d’observer que, dans la plupart des termes qui composent les 
seconds membres des équations (ta) et (l3), les variations propres 

J\.u, «As», dlu’,...*, 

des fonctions u, v, H',..., se trouvent engagées sous les signes caractéris- 
tiques D,, D,., D x ,.... Mais on peut, à l’aide d'intégrations par parties, faire 
en sorte que ces mêmes variations soient, dans chaque intégrale simple on 
multiple, débarrassées de quelques-unes des caractéristiques 

Dp d, 

savoir, de celles qui indiquent des différentiations partielles relatives aux va- 
riables par rapport auxquelles les intégrations s'effectuent. C’est, au reste, ce 
que nous expliquerons plus en détail dans le paragraphe suivant. 

§ IX. — Sur les réductions que l'on peut effectuer, à l'aide d'intégrations par parties, ‘dont 
les variations d'une intégrale définie, simple ou multiple. 

Iæs réductions qui sont l'objet de ce paragraphe sc déduisent aisément 
de quelques formules très-simples, que nous allons rappeler en peu de mots. 

Concevons d'abord que l’on représente par k une fonction des deux va- 
riables .r, y ; et nommons [Â] ce que devient k quand on y pose 

jr- y» 

y étant une fonction donnée de x. On aura identiquement 

j= y 

[*] = I k; 

et la valeur de la dérivée 

»M*I 

sera fournie par une équation analogue à chacune des formules O /j) du $111. 



( "O ) 


Effectivement, cette valeur sera 

l>x [A:] = D*A -t- D,A D x y, 
pourvu que dans chacune des quantités 

D X A, D,A, ü x y, 

on pose y = y. En d’autres ternies, on aura 

j=y y=y 

D, I A = | D X A D x y | D r A, 

ou, ce qui revient au même, puisque D x y est indépendant de y. 


y — y y—)~ y = y 

i) D* I * = I D X A ■+■ I D r arD x /. 

Pareillement , si I on pose y = ,, , désignant une nouvelle fonction de jr, 
la valeur de A, correspondante à la valeur y de y, sera 


et l’on aura encore 


y—v y=v ,r=<t 
fa) D, | i = | D X A -t- | D x AD xy . 

Enfin, si Ion combine entre elles, par voie de soustraction, les formules 
i) et (a), alors, en ayant égard à l’équation identique 


on trouvera 


j=v y=v 
I k - 1 



ir 

A, 


y=t 


y= y j =y y=y , j=ti 

3) D x | A = | D X A -t- | D r AD x y — | D r AD.,y. 

y—'t y—'i 

Supposons à présent que, dans les formules (■) et (a) du $ Vil, on réduise 
les variables t, x, y, a,... à deux. On tirera de ces formules, en remplaçant 
t par x et x par y , 

rj y — y »■ = y 

1.4) D x J kdy =J D x Arf> ■+■ | AD x y — | AD xy . 
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Il est bon d’observer que, si les fonctions 

k et D r A- 

sont des fonctions continues de y entre les limites/' = y, y = y, il suffira 
de remplacer, dans la formule (4), k par I>, Ar, pour reproduire immédiate- 
ment la formule (3). 

Concevons maintenant que, k étant une fouctiou des variables 

•*. J, *>•■•. 


ou représente par y et y deux fonctions données de x ; par * et ?. deux fonc- 
tions données de x, y, etc. Désignons d'ailleurs par 


ou l’expression 


□*, 

jr= y *=* 
I 

/ = v - = * 


...k, 


ou l'une de celles qu’on en déduit quand on remplace quelques-unes des opé- 
rations qu’indiquent les signes 

y— j 

I . I , etc., 
y-y 


par des intégrations effectuées relativement à y, à z, etc., entre les limites 
écrites au-dessous et au-dessus de ces mêmes signes; en sorte que la seule 
caractéristique 

□ 


indique un système d'opérations auxquelles on doit soumettre successivement 
la fonction k. Alors □ k représentera, i° si les variables x, y , r-,... se réduisent 
à une seule variable x, l’une des deux expressions 


a" si les variables x, y, 
expressions 


7 I 7 k, f y Ux; 

z,... se réduisent à deux, x, y , 


l'une des quatre 


r = y *=* y~ y r y 
| | A, I f kfh, 

r=* *=* y—') 



s = *• 



etc.... 


( 1,1 ) 

Dans (uns les cas, on déduira aisément des loi milles (3, et (4) la valeur de 
la dérivée 1 > x dA. Ainsi, en particulier, comme on tirera successivement de 
la formule ’3). 


j=y î=* j=y ï=* ,r= y *=* r=v z=l 

D x I | A = | D x | A + | | AD X ^- | D, | AD XÏ , 

y — tj z s* y — %jf z— j r=î* x = * 

«*t 


s=z Z = Z Z = Z «Si 

D x | A = | D,A -t- I D,AD X * - | D,AD x i , 


ou en conclura définitivement 


(5 


j=vi=i y— y *=* 

D., i I A = | | D X A 

7 =t»*=‘ r=i«=‘ 


7 =y *=* r 

r I D r | A U x y — 

Z = , 


•J *=« 

D, | AD xV 


j=yZ=z yzzyz = , 

-t- | | D,AD x z — | | D t AD x ;. 

/=* 7 = V 

Au contraire, on tirera de la formule (4) 

*y 


D, J jf krtzdy = ^ J" l) s krlxdj- 

Y J = ï /»* 

J AD x jrfi _ | J k\)^dz 


V 

7 => 



AD x *t/y — f | AD x y<fy. 


Enfin , on tirera de la formule (3), combinée avec la formule 4)» non- 


.cillement 

7= y 

Z » 2 y— J r 

,Z t 

'7' n. 1 

[ kdz~ \ f 

D r kàz 

7 = 9 * 

‘ y=i^’ 



y=y 

j-»i y — v /•* 


+ 'l D, 

/ AD xV rf: - I D, ) Al> x »r/ï 


r =v *= 

'« 7 , 

= 1 y — y z — , 


+ 11 

AD x z — I | AD x s , 


r— » 

7 = 'J 
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mais encore 


S 


r yz-z = * 

D, I | kdy—f | D s kdy 
J v ~=‘ *'ï 2=* 


jr — y *=* 

-4- | | XD x y 


- J T* l*AÜ x , 

* = z 


r y * — * r y : — * 

- 4 - / | V) t kHjidjr — I | D : XD *.dy. 

< icncralement, en vertu des formules (3) et (4 la dérivée de qX, relative a x, 
se composera de plusieurs termes dont on obtiendra le premier en rempla- 
çant, suus les signes fou | , lu jonction k par sa dérivée D x k. Les autres termes 
se gmupcmnt deux à deux , de telle sorte que les divers groupes correspon- 
dront aux diverses variables y, z,..., distinctes de x, et que , dans chaque 
groupe, les deux termes précédés , P un du signe -t-, faut te du signe — , 
correspondront, l'un à la limite supérieure, l’autre à la limite inférieure 
(f une même variable. Ajoutons que les divers termes seront , aux signes 
près, de mêmes formes ; et que, pour obtenir l'un d’eux, par exemple le 
terme correspondant à la limite supérieure y de la variable y, on devra , 
en vertu de. la formule (3) ou (4), substituer, dans la valeur donnée de cX . 
te produit k\) x yà la fonction k, en remplaçant ou le signe 


ou le signe 


y = y ) —y 

I p»i I IV> 
y — 'j 



et supprimant ({ailleurs, dans le second cas, la différentielle dy. 
On pourrait concevoir que, dans In caractéristique n, les signes 


r = v z=r. 

I , I .... 

r=s *=* 

fussent modifiés .séparément ou simultanément , de telle sorte que le premier 

y = y 

sr trouvât réduit à uti si;;ne de la forme | , ou le second à un sipne de la 

Z = * 

forme | , ... . Alors , dans la valeur de D x cX, calculée à l aide de la repjle 
Kl. J'Ai. -I Je PS. mu% , T. lit. ,40* llrr.' I 5 



( n4 ) 

que nous venons d’énoncer, on devrait réduire à un setd les deux terme» 
correspondants aux deux limites d’une même variable, et couservcr seu- 
lement, dans le premier cas, le terme correspondant à la limite y de la 
variable y, dans le second cas le terme correspondant à la limite z de In 
variable z, etc.... 

La dérivée D x qA - , calculée comme nous venons de le dire, se composera 
généralement de termes dont chacun sera de l'une des formes que Di pour- 
rait prendre, n cela près que la fonction k se tronvera remplacée par uni' 
antre, et que la lettre caractéristique 

D, ou D.,... 

pourra se trouver interposée entre deux signes de substitution ou d'intégra- 
tion. Mais il est bon d'observer que, dans ce dernier cas, on pourra, en re- 
courant de nouveau à la formule (3) ou (4), se débarrasser de toute caracté- 
ristique D r ou D,,.., qni précéderait un on plusieurs signes de substitution ou 
d’intégration. Ainsi, par exemple, pour se débarrasser, dans la formule f5), 

1 — Z 

de la caractéristique D r qui précède le signe | , il suffira d’observer que 

I on a, en vertu de la formule (3), 

Ï=X Z — T. Z — Z 2 = s 

I) r | k- I I), k + | I), k D, z - | D : 4D,-, 

2 = t 2 = 1 


y — y z = /. )=v2 = z 

J n, | AD x y — ' I I D, AÜ x y 

Z = i Z = i 

y = y S=Z r~Vï = i 

+ I | D.AfVzD^y- | | DjA-D,,D x y, 

y = y - =z ,r=)î=' 

| D, *Ü, V = | J D^D x ,j 

•>' = V X = /. y=v, z = t 

+ |"| I),*D,sD, 9 - | I l) J AD,«l) x? . 

Pareillement , pour se débarrasser, dans la formule (y), de la caractéris- 
tique D r qui précède le signe d’intégration f , il suffira d’observer que Ion 


et par suite 


(9) 


i , en vertu de la formule (4 , 


( ' '** ) 


[), J kdz 
et par suite 



D, kdz -+- 


i — l 

I AI), z 


I AD r j, 


lot 


> = V 
1' 

I), / * A D x \ ' 1 

r* 

1), AI) X y r/; 

j=y 

*i * J. 

* = * y =y 

L 

l 

| A D r zD x y — | 

| AD,iD x j 

r=s 

/"* jr ~ <j 

r* 

1 

ü r / AD x ,jr/*= 1 

- i V 

\ Dj.ADj.yr/s 

y =v 

z=* r=y 

Z — i 

1 

| AD, zi), ,— | 

| Af) r t D x 


A laide de semblables opérations, répétées autant de fois qu’il sera néces- 
saire, ou finira évidemment par obtenir une valeur de U x uk composée de 
termes dans chacun desquels les signes de substitution ou d’intégration ne 
seront plus jamais séparés les uns des autres par l’une des caractéristiques 
l) T , D„..„ On trouvera ainsi 


(t 0 I>rOA = Ol>,A -4- □,/, ■+■ D„A. 

eu désignant par 

A, 

des fonctions rationnelles de 

A, Ü r A, U.A,... 

et de 

ffjttl UrS - *') Ujri,..., 

D*y, 

qui seront linéaires par rapport a 

A, D r A, D.A, 

tandis que les caractéristiques 

a. • 

désigneront des systèmes d opérations pareils a celui qu indique la caracté- 
ristique □ , à cela près que daus le passage de □ àQ,, ou à on pourra 

l5. 
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remplacer quelques opérations par d’autres , en substituant , par exemple, au 
signe 

J — y 


nu bien nu signe 


l'un des deux signes 


.r=* 

£ 

y— y 


et suppriiuaut dans le second cas la différentielle itj . Ajoutons que, dans 
les expressions n„A\ , etc..., la dérivée I),.A se trouvera toujours pré- 
cédée de l’un des signes 

y=V >=» 

! , I , 

P 

l'i jamais engagée sous le signe I d une intégration relative à la variable/; 

* « 

que pareillement la dérivée D. A' se trouvera toujours précédée de l’un des 
deux signes 

2 = « 2 = i 

I , I , 

et jamais engagée sous le signe J d'une intégration relative à la variable s : 
etc.,.. 

Concevons à présent que l'on intègre, par rapport à la variable x, et 
entre les limites 

JC — x, x = x , 

les deux membres de la formule (■). Alors, en posant, pour abréger, 


(19) 


on trouvera 



X = x .»x 

(. 3 ) 

1 □ A = / ni). 

T 5= * •'x 


r e/x -r- ..., 
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et par suite 

04 ) 


J r»% X—\ 

□U,ilf/jr= | oA — K. 

* x — -v 


Or, couiiue, dans lu second membre de la fonnide (la), A,, k a . ... représen- 
tent des fonctions linéaires de 

/, D,A, D.A,..., 

il est clair qu'eu vertu de réquatiou ( 1 4) , l’intégrale 


jf aD,Arfx, 


dans laquelle la dérivée D x k reste engagée sous le signe / d'une iulégratiun 
relative à x, se trouvera transformée en une somme de termes dont aucun 
n'offrira plus cette particularité. 

\u reste, «ne transformation analogue est applicable à l'intégrale 


J ' n(R D,A)r/x, 


que l ou obtient en remplaçant dans la précédente D,A par le produit 

RD X A, 

et eu supposaut que le premier facteur R représente une nouvelle fonction 
de x, jr, z En effet , comme on aura 


et par suite 
(. 5 ) 

on en conclura 


D x (RA) = RD,A-t- AD^R, 
RI), A = l),(R A) — A D,R , 


(i 6) j * n(RD,A)rfx = J' n (R A ) dx — J a(A I),R c/x. 

D'antre part, on tirera de la formule (to) , en y remplaçant A par RA . 

{17) f nD x RA)r/x— | n(RA)-;K, 

•v r=r.ï 
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X désignant une somme <l'iiitéf;i~ales relatives à x, mais dont aucune ne ren 
fermera D x k sous le signe f. Donc la formule (i 6) donnera 


(i») fn(«M)rfr- | X a(B*)-x- f'n(*D'i\)dx. 

x X — x **x 

Or, l'équation (18) transforme évidemment l’intégrale simple ou multiple 

J □(RD^A)r/x, 


dans laquelle la dérivée D x A se trouve engagéesous le signe f,e n une somme 
de termes dont aucun n’offre plus cette particularité. 

Il importe d’observer que les formules (t i), ( ■ 4 1 et (17) peuvent être éten- 
dues au cas où, dans la caractéristique n, on substituerait , simultanément ou 
séparément. 


au signe 

‘i , 

J * 

l’un des signes | , | 


« 



a 

X < 

au signe 

1 , 

S 

l’un des signes | , | , 

elc. 




Dans le cas particulier où l'on a (J A" = A , les tenues représentés dans la 
formule (1 1) par 3 ,k,, □. A„,..., se réduisent évidemment à zéro, avec les som- 
mes représentées par K et par Oi dans les formules (t 4 ) etf 1 8 ) . Donc alors, la 
formule (18) se réduit à l’équation connue 

(19) / Hü,Ar/x =1 | RA - AD x R</x, 

*x X — x •'* 

à laide de laquelle s’effectue l’intégration par parties, appliquée A une inté- 
grale simple. Or, cette opération consiste précisément à transformer une in- 
tégrale simple 

y " N R \) x kH.r, 
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dans laquelle la dérivée D x X d’une certaine fonction k, dilféi'culiée par rap- 
port à x, se trouve engagée sous le signe J, en une somme composée de deux 
termes dont aucun ne renferme plus cette même dérivée; et, comme l'équa- 
tion (18) fournit une transformation semblable de l’intégrale 



□(RD x X)rfx, 


nous pouvotts dire que cette équation est, pour l’intégrale dont il s'agit; la 
formule d’intégration par parties. 

Parmi les applications que l’on petit faire des formules (i 4 ) et (18) , on doit 
remarquer celles qui correspondent aux cas où l'ou suppose 

y — y -y 

□A = | k , ou bien Qk = I kaj\ 

y — <f 

Dans la première supposition, l’on a 

y=y 

UD,A= | D x *. 

jr=v 

D’ailleurs, on tire de l'équation ( 3 ) 

y =y y=y y=y y=v 

| D X * = D X | k - | D,*D,;+ | D r À D xS . 

y — '» y—'s 

En intégrant par rapport à x, entre les limites * et x, les deux membres de la 
dernière équation, multipliés par dx, on obtient, à la place de la formule t J), 
la suivante 

x=t y— y 

(ao) / | D x k dx — | | k 

y=t x=x ; = .) 

r x .r= y r'y— y 

— / | D r ÂD x ydx-+- I I D,.XD r yr/x: 

J x J x 

puis , en remplaçant k par R k , et ayant égard à l'équation (t6), on trouve 

r*y—y , . x—x y— y r xy= y 

f | R D x kd,r = | | RA - f | AD^Rr/x 

•* y~') X=xjr= tJ Jx y-y 

r x y—y r*y-' '> 

- f | D, ( R A) D x y</x -t- J I n / (R*)D,»rfx. 
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Knfin , comme on aura noti-sculement 


mai» aussi 


et 


y —y. _ y— y _? = •> 

| AD, R = I AD, R - I AD,R, 

r=» 


Dj. (RA)™ RD, A -h AD,. R, 


’ | V (D,R + D r RD x y)=D, > P R, 


) ='J .) = v 

I (D r R -+- D r R D.,.|):=D, | R; 


on tramera encore 

,~x r—y 


(a ' I 


J =x i =; 

R D, A rfjr = | | RA 

y=M ‘ T i = i | 


r .r=y = 

I R D,A D,yr/r + / | RD / AD x y r/jr 

/.x.r=y v=y rx.y — ii y=y 

— f | A.D, | RrAr-t- / | AD, | RrAr. 


.r—y /=y 

Si , iltitis la formulerai ), on remplace le signe I par le signe | , on aura 

,y =<f 

simplement 

,'*y=7 x=xy=y ~xj= y 

Ça») / | R D,AvAr = | | RA-/ | R I), AD, ytix 

*■ i I=r* *at 


/**.>=)• j=y 
— / | AD, | RrAr. 


Dans le ras ou I on suppose 


,-»v 


.A = ! ' kdy . 


¥ 


CD r A = / ' l),Arfy. 
' n 
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D'ailleurs, ou tire de l'équation ( 4 ) 


r rs y— y . j 

D x kdy — D x J kdy — | AD x y + 


Eu intégrant par rapport à x, entre les limites * , x, les deux membres de la 
dernière équation, multipliés par dx, on obtient, à la place de la formule ( 1 4), 
la suivante 

.. /’* . . . *= x H. . 


/■* FS x — x ry 

(a 3 ) I I D x kdydx — | I kdjr 

•'* X=*"> 

r r -7 r* y—'* 

| AD x yr£r-t- j | AD, v dx , 

qui est évidemment comprise , comme cas particulier, dans la formule ( 5 ) du 
§ VU; puis, en remplaçant k par RA-, et ayant égard à l'équation (16), on 


rx yv x= x fs .-x fj 

(a 4 ) / f HD x kdydx = | I R kdj — J I kü x Rdydx 

r y—y ( % xy='t 

| R k D x yt£r -H I | R k D x <,dx. 

Les formules (ai), (aa), (a 4 ) sont celles que fournit l'intégration par par- 
ties, appliquée aux expressions différentielles 

I ^RD^Ar/x, 1 RD x Ar/x, ( I RD s ktfy\dx. 

11 est maintenant facile de voir quelles sont les réductions que l’on peut 
effectuer, à l’aide d’intégrations par parties, daus la variation d'une inté- 
grale multiple s, relative aux variables x, y, z,..., et spécialement dans la 
partie de cette variation qui dépend des variations propres des fonctions ren- 
fermées sous le signe /. En effet , soient 


ces fonctions; 


u, v, wy 


* et x, y et y, . et 


les limites des intégrations relatives à x, y, z,..., et cA.s la partie de &s qui 

El rf’.ti». rl Sr Ph nui(S., T. lit. (88* lirr.) l6 
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correspond aux variations propres 

Au, Av, Aw,... 

des fonctions u, v, w,.... D'après ce qui a été dit dans le paragraphe précé- 
dent, on aura 

(a 5 ) As = 2 f f* f ..Al>' J HjYy',...Au...dzdjrdx H- etc., 
c'est-à-dire que d\i se composera de termes de la forme 


(a6) 



...R D^D? D'..,Au...dzdydx, 


H désignant un facteur qui renfermera jr, y, z,..., u, »', w,..., et pourra être 
considéré comme fonction des seules variables x, y, z,..., Or, en vertu d'in- 
tégrations par parties, effectuées à l'aide de la formule (1 8), on pourra tou- 
jours réduire l’intégrale (ai) à une somme de termes dont aucun n'offre, sous 
le signe f d'une intégration relative à une variable donnée, une dérivée de 
Au relative à la même variable. C'est , du moins, ce que I on démontrera 
sans peine à l'aide des considérations suivantes. 

Concevons d abord que l'on pose , dans l'équation (t8), 

k = d;-d;d:...<a.u, 

et 



Alors cette équation transformera lïntégrale (al) en une somme de termes qui 
i enfermeront la variation propre Au, toujours affectée , sous le signe J , 


de la caractéristique Dt"; sous le signe / , de la caractéristique D ; "; sous le 
signe p, de la caractéristique D?, etc. Mais, à l'aide de nouvelles intégra- 


tions par parties, effectuées encore à l’aide de la formule (18), on pourra ré' 
dttire successivement la caractéristique Di"‘ anx caractéristiques 
I) 1 -* n M D 
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et même faire disparaître finalement» sous le signe / , la caractéristique D x , 

^ * 

appliquée à la variation S lu. Après cette disparition, on pourra, eu opérant 

r y 

toujours de la même manière, réduire successivement , sous le signe | , la 

‘ * 

caractéristique If" aux caractéristiques 

Dr 1 , iTv-» iv 


puis faire disparaître , sous le signe^j , la caractéristique 


I) r ; et continuer 


ainsi jusqu’à ce qn'aucun terme ne renferme, sous le signe d’une intégration 
relative à une variable donnée, une dérivée de dlu relative à cette variable. 
Cette méthode de réduction, appliquée non-seulement à l’intégrale (a6), mais 
encore à chacune de celles que peut contenir le second membre de l’équa- 
tion (a5), fournira la valeur de dl s sous la forme qu i! convient de lui donner 
dans la solution des problèmes auxquels on est couduit par le calcul des va- 
riations. 11 est bon d’observer qu’après les réductions opérées comme on 
vient de le dire, les dérivées de J.u, dit’,..., relatives à x, ne pouvant être 
/*» 

précédées du signe I , se trouveront nécessairement précédées de l'un dé- 


signes 




x~ x 


I , 


x=x 


puisque la valeur de chacun des termes renfermés dans dû doit dépendre 
non de la variable x, mais des limites x, x. Pour une raison semblable, les 
dérivées de dlw, die,..., relatives à jr, devront être précédées de l'un des 
signes 

y—j y=* r— y 

I > I , fi 

y=t 

les dérivées de dl u , dit»,..., relatives à la variable z, devront être précédées 
de l’un des signes 

>=t f— , 1=1 

I , I > I ; 

*=» 

etc. 

16. 
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Il est bon d'observer encore que toutes les réductions indiquées se dé- 
duisent de la formule (i 5 ), jointe à la règle qui sert à déterminer la valeur 
générale d'une expression de la forme D r nA\ Donc, cette formule et cette 
règle offriront toujours le moyen de réduire un terme quelconque , pris au 
hasard dans la variation d’une intégrale multiple, à la forme convenable. 
Pour vérifier cette assertion sur un exemple, supposons que, l’intégrale mul- 
tiple x étant relative à trois variables x, y, z, la fonction sous le signe / ren- 
ferme, avec x, y, z , une fonction u de x, y, z, et ses dérivées des trois 
premiers ordres, par conséquent la dérivée du troisième ordre 

(27) r = D x D r D,«. 

Alors dix renfermera un terme de la forme 


f* Ç Ardzdydx 


Il y a plus: si la fonction sous le signe /, dans l’intégrale donnée, dépend 
uniquement de x, y, z et r, on aura simplement 

(afi; dix = J" j ** j* RJ\rdzdydx, 

ou, ce qui revient au même, eu égard à la formule (27), 

Oo) dix = jT J y f' R ü I D r D,J\udzdydx. 

Or, pour réduire cette valeur de dix à la forme convenable, il suffira de re- 
courir à la formule (t 5 ) et à la règle qui fournit la valeur des expressions de 
la forme üD x À, en opérant comme il suit. 

On aura d’abord, en vertu de la formule (t 5 ), 

RD x D r D t dlu = D X (R D r D,dl«) - D x RD r I),dl«, 

et, par suite, l'équation (29) donnera 

( 3 o)dlx=J p f Dj( R D,Ü, J\ u)dzdydx — j* j ' f ÜJW,D r JUu/^ydx. 
De plus, en vertu de la règle ci-dessus rappelée , l’intégrale 

rr D x ( R I ) r D x dl«) dz dy 
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représentera le premier terme de la valeur de l’expression 


D x j* H \),S\.u<hdy. 


Oii aura effectivement 


D, j J RD r D x J[udzdy = J*' j* ü x ÇRD r D t J\,u)djrdz 

y— y i«i y—'t r* 

-t- | I RD x yD,.D J JUtrfz — | I II D I i ) D / D t J[udz 

ry i —z rj z —* 

+ j | RD x zD r ü, J\.udy — j 1 RD x »D r D,<AKr/p, 

*'v *'» 

puis on en conclura 

Ç Ç D X (R [) r D,J{u)dzdy — D X J ' j R D r D, Jlu dz dy 

y— y r 1 /=* c 1 

- | J R D^yD^D.tflurfz -t- | J RD x yD r D x J\udz 

r z=x />y*=‘ 

| RD x z D r D,Audy 4- / | RD^.D^Djîflttrfr; 

y *'» 

et , par suite , en intégrant par rapport à x, entre les limites *, x, chaque 
terme multiplié par dx, on obtiendra l'équation 

f I ' j D x (RD r D,Jlu)dzdydx= V j' f ' pRD r Ü.J[udzdy 

r*y= y r 1 f*y='/ 

— I fl R D r yD r D,tA.u</zrir-+- I | RD x yD, D,J\.udzdx 

— f I lî D x ?, ( ) r D x Au dydx -+- J* | RD x ‘D r D,<Aut/y</.r, 




évidemment comprise comme cas particulier dans la fonnule (5) du cin- 
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quièmc paragraphe. Donc l'équation (3o) pourra être réduite à la formule 

(3i)<Af= | I r lin r D, Audzdjr — f F F D*RD r D ,Jiudzdjrtlx 

/ *J= y r* . c x y~'> H- 

I f nD x yU r D t Jludzdje+ I | J R D, v D r D , Jiu dz dx 

/.x /.y*=i /-* /«y *=» 

— f I | RD I zD r D,JlMt(yrfx +■ / I | R D,»D r D,<At«/y r/x, 

dans laquelle aucun terme du second membre n’offre la variation propre 
J\« précédée de la caractéristique D*, sous le signe / d'une intégration re- 
lative à la variable x. 

Si maintenant on veut faire en sorte qu'aucun terme ne renferme la varia- 

[Cr 

tio» Au précédée de la caractéristique D r , sous le signe / d une intégra- 
it 

lion relative à la variable jr, il suffira de recourir de nouveau à la formule 1 1 5) 
et à la règle ci-dessus rappelée; ou, ce qui revient au même, il suffira de 
recourir aux formules (aa) et (a4) desquelles on tirera 

j" f*RD r D t c hudzdj= | ' f RD^fl udz- F f D,RD,<A udzdy 
r=v* / ‘ *'• 

— F I RD r zD,Audj+ f | RD r %D,Audr, 
it 

F f* D,RD r li,AudzdjJ r | 5 P D X R D,Audz— F Pl)J),RD.Audzdj 

- f 7 | VRI>,zD,<Wr+ f y *7 D'RDjsD.Audr, 
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r i=t jr=rj z=zz 

| RD x zD r D,<H,udr = | | RDjïD.Jla 

* y=v 

r z — J ry /*=* \*=* 

! RD.zDj.zD’Jlat/y- J D,V I RD x z/ | D,J\jufy, 

r 

/•y*—» /»y ( x=‘ \2 = i 

-/ | RD x ,D r *DM«<^r- / D^V | R D X »J | D,JlV_r ; 

•A. 


r? z =‘ y=jî=* 

| RD x «D,Dj<fl,urfy= | j RD x «D,<H,w 
■T =11 


et, par suite, 


x=% y — y m 

Oa) JIj: = I I HD.Jludz 

r = r V = .uV- 


*=« ,T=lt‘ 

X = 1 /«Z=t 


■2 = 1 /»yZ=* 2=1 *v< = « 

— il I RD r zD x Jl r «rf^-+ | /' | RD,i 

X =1 ^<1 X=x *'«( 


. fiy=y z=* 

— I | I RD x zD £ <fl,«t/x+ I | | R D x *D t S\,ud.r 

r='i J * y =n 

2 = x Z»y /« Myzssy n 

— | I I D,.RD ,S\,udzdy — I | I D X R DjJlatfee/.r 

r=X<| e, ■ J x y—, ) J l 

n r y[ z= z [ z = z \ lz= z 

J ^ * D x RD r z+ D,\ | RD^/J | O, S^udjrdx 

— frtVDxRD,. H- D r ('T‘RDj]*T‘D x Jl«^rfr 




X *r=J r z r*J r =y r* 

| j BD x yD x D,Jlurfzdx-h f | J RD x <tÜ r D,Siud:r/x 

r x ry*— z r* ry*—* 

+J J | Rb x iT) r 2D?J[fidj'dx—j J | H D x ; L)j : djdx 

f* /*> <* 

+J j J I) x D r R D^udzdjdx. 
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Enfin, si Ion veut faire en sorte que , dans les valeurs de <f]_j , aucun ternie 
ne renferme la variation précédée de la caractéristique D,, sous le signe 

Ç d'une intégration relative à z, il suffira de recourir à la formule ( 1 5 ) et 

à la règle ci-dessus rappelée, ou, ce qui revient au même, à la formule (19), 
de laquelle ou tirera non-seulement 

r z — z ,« 

RD,J],u<fz = | / D.Rcfyaf/s, 

1 = 1 *1 

P D J RD I Jl,nrfr = Z | T D r D t RJl.u<fc, 

f I *D r R«fl«- f D,D«RJl udz, 

J* i=i 

J rt Z = z /*i 

I D x n ; RD,Jiwrfs= | D x D r R<flw — / D,D r D,R<fli«fc, 

* z =* ** 

mais encore 

f RD,D,Jin^= X | *RD r J[u- f D,RD, Jltu/z, 

J* 2 = * J t. 

et , par suite , 

x — x y =. y z — z /»i^=y z~i 

( 33 ) Si s= | | | RJlw-j | | DASlucix 

X — * y ss y Z = * J X y = if r = * 


x = x f>y z =x x=xy = y 

— ! I 1 Djim.wrf?'— | f / D r R^u/fs 

X =* ^ Z=zt X = xy=z y •'* 

*xy=y z = z *xy=y z=zt 

— I | * | RD x yD r Jl,M£/jr -f- f | | RD x y D r 

•'* r=x •'* z = * 

y z=i ^ y= y x=* 

— I | | RD x zD r «fl,w^x-+- I | | RD^D.-^w^ 


y=\* 

X = \ r»\Z — t 


y=y 

jr = x M-z=» 


X = X y»y Z = Z Z = x /*jz = * 

— I f I R -+- | f | R D r tb,<Slml}‘ 


■*■ ~ x ■» 
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f I / D^RD^yD^at/sdar— j | ) D, R D, 9 D r A'* dz dx 

+ rr[*T* D -R,V* + D r (“T I RD J ,z)]*T I D,Jlarfrrf* 

— / / [ I D,RD,..H-D 7 ( I RD,.)] I D.Siudydx 

px s»y t =2 /»x /■?* = » 

-t- J / I RD x iD / zU, , 'JiMrf;rfr— / f | R D,« D 7 . D’ Jla<^v/x 

* * * *■* lu- 

x=x ,-j r t c*y — y /“ 

-f- | I I D 7 D a R J], udzdjr -+- I | f 'D I T>,'RS[udzdx 
X=xJ'j A J j. y~^J, 

-4- f ) y | Z D,D 7 RJl.arf 7 / * / T /^D^D.RJlarfïrfrrfx. 

A dy t — i ,/ r _ A Jy J , 

Si Ton supposait simplement 


(34) 


-mw-* 


la valeur de r étant fournie par l'équation ( 37 ), ou, ce qui revient au même, 

(35) s = f Ç f T> x ’D r 'D,udzdydx , 

*■ X *■ ^ v » 

alors on trouverait 

R = 1 , 

et, par suite, l'équation (33) se réduirait à la suivante 


x — x y — y x — x 

(36) <Rr= 1 | | An 

x=*y=? 

,X7=y 2 = 


— I | | D,yD r A «<ir -+- I I I D,yD r A«Ar 

Ar I = , «a J=> 

r r=y r— 1 r xy—yt=t 

| | D,zD,A«t£c-f- J | | D,«D,AnAr 

- r= v jr= v 


£.. tAn. et Je fk. melJk, T. III. ( 98 « Un.) 


•7 
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X=X £ = T, X=X = t 

— I I | D r zD ^udjr-t- | I | D r *D ,s\.udr 

*=**V x=x J *, 

fyz=t px /?*=* 

+J J 1 DjzDjzDfJlutfydx— J J ! X)+D r *WS\,udjrdjt 


Les diverses formules obtenues dans ce dernier paragraphe ne diffèrent 
pas, au fond, de celles qu'a obtenues M. Sarrus. Seulement, elles se trouvent 
simplifiées par l'emploi de la notation à laquelle nous avons eu recours, eu 
écrivant les deux valeurs que reçoit successivement une même variable en 
haut et en bas d’un même signe de substitution (*). 

Nous bornerons ici, pour le moment, l'exposition que nous voulions faire 
des principes généraux qui nous paraissent devoir servir de base au calcul 
des variations. Dans d’antres Mémoires nous développerons ces mêmes 
principes, et nous les appliquerons à la solution de divers problèmes. 


(*) Ayant eu l’occasion de parler il M. Sarrus de ces nouvelle» recherches relatives au 
calcul des variations , et de la notation que je propose , j’ai appris de lui que l’idée d’accoler 
.» un signe unique deux valeurs particulières d’une variable , pour exprimer la différence 
entre deux valeurs correspondantes d’une même fonction , s’était aussi présentée à son es- 
prit. Mais cette idée , et les formules que M. Sarrus avait obtenues en la réalisant , n'étaient 
ni trauscrites, ni mentionnées dans le Mémoire couronné par l’Academie. D’ailleurs, la nou- 
velle notation se trouve complètement en harmonie avec celle qui est aujourd’hui générale- 
ment adoptée pour la représentation d’une intégrale définie, |u isc entre deux limites données. 
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Sur le mouvement de rotation variable d un point qui représente, dans 
un plan donné, la projection d'un attire point doué, dans l’ espace , 
d un mouvement de rotation uniforme autour d'un certain axe. 


Supposais qu'un point mobile A tourne autour d’un axe fixe OO', de 
manière à décrire un cercle autour de cet axe. Supposons encore que la 
vitesse du point mobile soit constante, ou, en d'autres termes, que le mou- 
vement du point soit ce qu'on peut appeler un mouvement de rotation uni- 
forme. Rapportons les différents points de l’espace à trois axes fixes et rec- 
tangulaires. Prenons pour origine des coordonnées un point O de l’axe de 
rotation , et supposons chacun des demi-axes des coordonnées positives di- 
rigé dans un sens tel que les projections du point mobile A sur les plans 
coordonués soient animées de mouvements de rotations directs autour de 
I origine. 

Enfin, soient 

r la distauce du point mobile A à l’origine des coordonnées; 

.v la distance du même point à l’axe fixe OO' ; 
u la vitesse absolue du point A; 
k sa vitesse angulaire autour de Taxe OO'; 

, p, v les angles que forme avec les demi-axes des coordonnées positives, 
l’axe fixe prolongé à partir du point O, dans une certaiue direction OO' 
choisie de manière que le mouvement de rotation ait lieu autour de cet 
axe de droite à ganclie. 

Soient de plus, au bout du temps t, 
x, y, z les coordonnées du point A; et 

u , v, iv les projections algébriques de la vitesse u sur les axes coordonnés. 

Concevons d’ailleurs que la vitesse absolue u et la vitesse angulaire s 
soient représentées, la première, en grandeur et en direction, par une 
certaine longueur AB portée à partir du point A sur la tangente au cercle 
que ce point décrit; la seconde, en grandeur seulement, par une lon- 
gueur OC portée sur l’axe de rotation et à partir du point O dans la direc- 
tion OO'. On pourra , en prenant un point quelconque de l’espace pour 

> 7 - 
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centre des moments, construire le moment linéaire de la vitesse angu- 
laire » représentée par la longueur OC. Cela posé, il est clair que la vitesse 
absolue w, mesurée par le produit 

s* 

et dirigée suivant un plan perpendiculaire au plan AOC, de manière à faire 
tourner le point A de droite à gauche autour du demi-axe OC, coïncidera 
en grandeur et en direction avec le moment linéaire de la vitesse angu- 
laire ». Donc, les projections algébriques 

M, v, iv 

de la vitesse ta seront équivalentes aux projections algébriques du moment 
linéaire de la vitesse ». Mais ces dernières projections changeraient évidem- 
ment de signe, si l'on échangeait entre eux le centre des moments A et le 
point O à partir duquel se mesure la longueur destinée à représenter la 
vitesse ». Donc, les quantités 

u, v, tv 

seront égales, aux signes près, aux projections algébriques du moment 
linéaire de la vitesse », si, en prenant l’origine pour centre des moments, on 
représente la vitesse » par une longueur portée à partir du point A dans une 
direction parallèle à 00\ Mais alors, cette longueur ayant pour origine le 
point dont les coordonnées sont x, y, z, et pour projections algébriques les 
trois quantités 

»cos)., » cos p, acosv, 

le moment linéaire de la vitesse » aura lui-même pour projections algébriques 
les trois produits 

*{ycosv — zcosfz), »(acosX — xcosv), »(x cos u. — y cos). J. 

Donc ces trois produits, pris en signes contraires, reproduiront les valeurs 
de u, v, tv, et l’on aura 

(i) u — — » ( y cos v — icosp), •> = — v(scos) — inoj, «’ = — K (x cos fi — y cos ÀJ. 

Soit maintenant P la projection du point A sur le plan des x, y\ et 
nommons 

js le rayon vecteur mené de l'origine au point 1’; 

S l'angle décrit par ce rayon vecteur au bout du temps t ; 
a la vitesse angulaire du point P, dans le plan des x, y. 

On aura évidemment 

(a) o = D,6; 
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et, comme on trouvera d'ailleurs 

x = p cos 6, y = p siu 6 , 

par conséquent 

u = D,j: = cos0D,,o — psin0D,9, 
v = D,y = sin5D,s -+- pcos0D,9, 

on en conclura 

pD,0 = ocosS — usiné. 


On aura donc, par suite, 

u = D,Ô = 

ou , ce qui revient au même, 

(3) 


r cas & — « siü 0 


vx — «r 


t’ 


Mais, d'autre part, on tirera des formules (l) 

(4) vx — uy — »[(■*’ •+• y* -+- ï*)cosv — z(xcosX + y cosp + zcosv)]; 

et , comme en nommant d l'augle formé par le rayon vecteur r avec la di- 
rection OO', on a 


sd ■ 


x cos a y cosu -f- z cos v 


l'équation (4) pourra être réduite à 


vx — uy = a(r*cosv — rz cos d). 

Donc, la formule (3) donnera 

r ! cos* — rscostf 

Si, pour plus de simplicité, on fait coincider l’origine O des coordonnées 
avec le pied de la perpendiculaire abaissée du point A sur l’axe fixe, alors, 
l'angle d étant un angle droit, on trouvera 


et , par suite , 

(6) 


COS^ = O , 


r 1 

U = — H COS V . 

P* 


Enfin, si l’on nomme r l'angle que forme le rayon vecteur r avec sa projec- 
tion p , on aura 

p = rcosr. 
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Donc, la formule (6) donnera encore 


( 7 ) 


v 


vrosv 

r- » 

COS’t 


et l'on pourra énoncer la proposition suivante : 

1 ™ Théorème. Si un point A, doué d’un mouvement de rotation uniforme 
autour d'un axe fixe, est projeté sur un plan fixe donné, la vitesse angulaire 
variable du point projeté P, et la vitesse angulaire constante du point A , se- 
ront entre elles dans le rapport qui existe entre le cosiuus de l'angle que le 
plan donné forme avec le plan du cercle décrit par le point A, et le carré 
du cosinus de l'angle que le rayon du cercle forme avec la projection sur le 
plan donné. 

Au reste, on pourrait arriver encore très-facilement au théorème précé- 
dent par une autre méthode que nous allons indiquer en peu de mots. 

Considérons, dans l’espace, un triangle dans lequel deux côtés , représentés 
par r et r\ comprennent entre eux un certain angle p, et projetons ce 
triangle sur un plan fixe qui forme avec le plan du triangle, l’angle v. 
Nommons 

P- P'. ? 

les projections des côtés r, r' et de l’angle p; et 

t, t' 

les angles que les côtés r, r' forment avec leurs projections respectives p, p'. 
Les surfaces du triaugle donné et du triangle projeté seront respectivement 
mesurées par les produits 

\ rr' sinp, \pp' sin f ; 

et comme le rapport de la seconde surface à la première devra se réduire 
à cosv, on cil conclura 


6-6 Mil "J 

— , = cosv. 

rr sm p 7 

Comme, d'autre part , ou aura encore 
p = rcosr, 

on eu conclura 


sinj 

iinp 


— , cosv . 
w 


p' — r'cost', 


(*) 


sinç cosv 

costcost' 


Concevons maintenant que p, p se réduisent aux très-petits angles décrits, 
à partir de la fin du temps t , et peudant un instant très-court A t\ t° par le 
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rayon vecteur r animé d'une vitesse angulaire constante t ; a° par la projec- 
tion p de ce même rayon vecteur; alors, en nommant u la vitesse angulaire 
de cette projection, on aura sensiblement, pour de très-petites valeurs de AI, 


sin y 9 v 

sin/> p « 


= I = -, et cos t = cas t. 


Donc, en rapproebaut indéfiniment A t de la limite zéro, ou tirera de la 
formule (8) 


( 9 ) 


rot* 

• 1 

COS* T 




>\ *» 


et l'on se trouvera ainsi ramené à la formule (7). 

Nous allons maiuteuant énoncer plusieurs conséquences qui se déduisent 
immédiatement de la formule (7), et qui paraissent mériter d'ètre re- 
marquées. 

le plus petit et le plus grand des angles aigus compris entre le rayou 
vecteur r et sa projection sont évidemment o et v. En d'autres termes, les 
valeurs maximum et minimum de cost sont > et cosv. Donc, par suite, les 
valeurs minimum et maximum de u seront 


« 

rut* 


W r?!" 

1 


et la moyenne géométrique entre ces deux valeurs sera précisément v. On 
peut donc énoncer encore la proposition suivante : 

» a' Théorème. Si un point A, doué d’un mouvement de rotation uni- 
forme autour d’un axe fixe, est projeté sur un plan fixe donné, la moyenne 
géométrique entre les valeurs maximum et minimum de la vitesse angulaire 
variable du point projeté sera précisément la vitesse angulaire constante du 
point A. De plus, la vitesse angulaire variable du point projeté aura pour 
valeur minimum celle qu’on obtient lorsque la vitesse angulaire constante 
du point A est représentée par une longueur portée sur Taxe de rotation, 
puis projetée sur un axe perpendiculaire an plan donné. 

Avant de quitter ce sujet, nous observerons qne la méthode à laide de la- 
quelle uous avons établi les formules (i) a été depuis longtemps employée 
par nous, soit dans les façons données à l'École Polytechnique, soit dans les 
Exercices de Mathématiques. Nous ajouterons que de cette métliodc on 
peut aisément déduire ce qu'on appelle la composition des mouvements de 
rotation. Effectivement, supposons la vitesse augulaire v d'un point A, qui 
tourne, au moins instantanément, autour d’un axe, représentée par- une Ion- 
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jjuiMir portée sur ce même axe. Non-seulement , comme nous l'avons rappelé , 
la vitesse absolue « du point A sera ce que devient le moment linéaire de la 
vitesse » , quand on prend pour centre des moments le point A; mais il suit de 
cette proposition même, que si la vitesse angulaire a peut être considérée 
comme la résultante de plusieurs autres vitesses angulaires, relatives à divers 
mouvements de rotation instantanés autour de divers axes, et représentées 
par des longueurs portées sur ces mêmes axes, il suffira de composer entre 
elles les vitesses absolues correspondantes du point A , pour obtenir la vitesse 
absolue u. Ainsi , en particulier, puisque la vitesse angulaire », mesurée sur un 
demi-axe OCX qui forme, avec les demi-axes des coordonnées positives, les 
angles X, p, v, peut être censée avoir pour composantes trois vitesses an- 
gulaires mesurées sur les axes des x, y, z, et représentées par les pro- 
jections algébriques 

a cos X , sicosp, acosv, 

de la longueur « sur ces mêmes axes; nous devons conclure que la vitesse 
absolue d’un point tournant de droite à gauche autour rie l’axe OO' avec 
la vitesse angulaire », est la résultante des trois vitesses absolues que pour- 
rait prendre le même point , si on le faisait tourner successivement de droite 
à gauche autour de chacun des axes des x, y, z, prolongés dans le sens des 
coordonnées dont les signes sont ceux des quantités 

» cosX, vcosp, acosv, 

eu supposant d’ailleurs la rotation autour de chaque axe effectuée avec la 
vitesse angulaire qui correspond à ce même axe. 

Au reste, la même conclusion pourrait être tirée immédiatement de cette 
seule considération, que les seconds membres des équations (i) sont des 
fonctions linéaires des trois quantités 

»cosX, «cos fl, ncosv. 
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NOTE 


THÉORÈME DE GÉOMÉTRIE ANALYTIQUE. 


On connaît l'élégant théorème de géométrie analytique qui fournit le 
cosinus de l'angle compris entre deux droites dont les positions sont déter- 
minées à l’aide des cosinus des angles que forment ces droites avec trois 
axes rectilignes et rectangulaires. Suivant ce théorème, si l’on multiplie l’un 
par l’autre les cosinus des deux angles que les deux droites forment avec un 
même axe, la somme des trois produits de cette forme, correspondants aux 
trois axes, sera précisément le cosinus de l'angle compris entre les deux 
droites. Concevons maintenant que les trois axes donnés, cessant d’étre rec- 
tangulaires, comprennent entre eux des angles quelconques, et au système 
de ces trois axes joignons un second système d’axes respectivement perpen- 
diculaires aux plans des trois premiers. Les axes primitifs seront eux-mèmes 
perpendiculaires aux plans formés par les nouveaux axes; et les deux sys- 
tèmes d’axes seront ce que nous appellerons deux systèmes d'ajccs conju- 
gués. Nous dirons en particulier que l’un de ces axes, pris dans l’un des deux 
systèmes, a pour conjugué celui des axes de l’autre système qui ne le 
coupe pas à angles droits. Cela posé, le théorème rappelé ci-dessus, et rela- 
tif à un système d’axes rectangulaires, se trouve évidemment compris dans 
un théorème général dont voici l’énoncé. 

Théorème. Considérons, d’tmc part, deux droites quelconques, d’autre 
part, deux systèmes d’axes conjugués. Supposons d’ailleurs qu’en attribuant 
a chaque droite et à chaque axe une direction déterminée, on multiplie l’un 
par l'autre les cosinus des angles que forme un axe du premier système avec 
la première droite, et l’axe conjugué du second système avec la seconde 

. Ex. J A*, et Je Pi. malh.. T. lit. (29* Itrr.) «8 
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droite , puis, que l’on divise le produit ainsi obtenu par le cosinus de l'angle 
que ces deux axes conjugués comprennent entre eux. La somme des trois 
quotients de celte espece, correspondants aux trois couples d’axes conju- 
gués, sera précisément le cosinus de l'angle compris entre les deux droites 
données. 

Pour démontrer immédiatement ce théorème, il suffit de projeter la 
première droite sur la seconde , en observant que cette droite peut être con- 
sidérée comme la diagonale d un parallélipipèdc, dont les arêtes seraient 
parallèles aux axes du sccund système. 

Il est bon d’observer qu'on peut échanger entre elles les deux droite, 
données sans échanger entre eux les deux systèmes d'axes; d’où il suit que 
le théorème énoncé fournit deux expressions différentes du cosinus de l'angle 
renfermé entre les deux droites. 

On pourrait aussi , au cosinus de l’angle qu e forme un axe du second sys- 
tème avec la seconde droite ou avec l'axe conjugué du premier système, sub- 
stituer le sinus de l'angle que cette droite ou cet axe conjugué forme avec 
Ic plan des deux autres axes du sccoud système. Toutefois, eu opérant cette 
substitution, on devrait convenir de regarder l'angle formé par uue droite 
avec uo plan tantôt comme positif, tantôt comme uégatif, suivant que la 
direction de cette droite pourrait être représentée par uue longueur mesurée 
à partir du plan donné, d'un certain côté de ce même plan ou du côté op- 
posé. On sc trouverait ainsi ramené à une formule qui ne diffère pas nu fond 
île celles qu ont proposées, pour la transformation des coordouuées obliques, 
divers auteurs, et spécialement M. Français. Ou pourrait d'ailleurs, de ces 
dernières formules, revenir directement au théorème énoncé. Ainsi ce théo- 
rème peut être considéré à la rigueur comme implicitement renfermé dans 
des formules déjà conuucs. Observons néanmoins que les auteurs de ces for- 
mules les avaient établies sans parler de la convention que nous avons indi- 
quée, et qui nous paraît nécessaire pour dissiper toute incertitude sur le sens 
des notations adoptées. 

SXXLTU. 

I<es énoncés de plusieurs des théorèmes fondamentaux de la géométrie 
analytique se simplifient lorsqu'on a soin de distinguer les projections ab- 
solues d’un rayon vecteur, sur des axes coordonnés rectangulaires, des projec- 
tions algébriques de ce même rayon vecteur, ainsi que je l'ai fait dans les 
préliminaires de mes Leçons sur les applications du calcul iiifinitésiinal à la 
géométrie. On petit même, avec avantage, étendre la distinction des projec- 
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tioos absolues cl des projections algébriques au cas où le rayon vecteur est 
projeté sur des droites quelconques, les projections pouvant d'ailleurs être 
ou orthogonales ou obliques. Entrons à ce sujet dans quelques détails 

Soient r, s deux longueurs mesurées sur deux droites distinctes, et dans 
des directions déterminées, savoir, la première entre deux points donnés A 
et B, dans la direction AB; la seconde entre deux antres points C et D, dans 
la direction CD. Pour projeter la longueur r, et ses deux extrémités A, B, sur 
la droite CD, il suffira de mener, par les points A et B, deux plans paral- 
lèles à un plan fixe donné. Les points a et b, où ces deux plans rencontre- 
ront la droite CD, seront précisément les projections des deux points A, B; 
et si l’on nomme p la distance qui sépare le point b, c’est-à-dire la projection 
du point B, d'avec le point a, c'est-à-dire d’avec la projection du point A, 
cette distance p , mesurée dans la direction ab, sera la projection ortho- 
gonale ou oblique de la longueur r, savoir, la projection orthogonale, si le 
plan fixe donne est perpendiculaire à la droite CD, et la projection oblique 
dans le cas contraire. D’ailleurs les directions des longueurs s, p, mesurées 
sur une même droite, la première dans le sens CD, la seconde dans le sens 
ab, seront nécessairement ou une seule et même direction , ou deux direc- 
tions opposées l une à l’autre. Cela posé, la projection absolue p, prise dans 
le premier cas avec le signe -t- , dans le second cas avec le signe — , sera 
ce que uous appelons la projection algébrique de la longueur rsur la direc- 
tion de la longueur s. 

Concevons maintenant qu'eu faisant usage de la notation généralement 

adoptée , on désigne par ( r,s ) l’angle aigu ou obtus que forment entre elles 
deux longueurs r, s , mesurées chacune dans une direction déterminée. Alors , 
en supposant les projections orthogonales, on mira évidemment 

p = r vos (r,p). 

De plus, la projection algébrique de r, sur la direction de s, sera -t- p ou 
— o. suivant que la direction de p sera la direction même de s, ou la direc- 
tion opposée; et , comme on aura, dans le premier cas, 

A A 

cos(r,p) = cos(r,s), 

dans le second cas 

A /N 

cos(r f p) = — cos (r t s), 

il en résulte que la projection algébrique dé r sur la direction de s sera re- 

■ 8 . 


( ' 4 ° ) 

présentée, dans l'un et l'autre cas, par le produit 

A 

(i) r cos (r,r). 


Supposons à présent que les projections, au lieu d'étre orthogonales, 
soient obliques; et, après avoir mené une droite perpendiculaire au plan 
lise, nommons t une longueur mesurée sur cette droite dans une direction 
déterminée. Alors les projections absolues et même les projections algé- 
briques des longueurs r et p, sur la direction de t , seront évidemment égales 
entre elles. On aura donc 


et par suite 

(*) 


pcos{p,t) = r cosfr,/). 


P = 


co» f r, r| 

r — hé 

CO»(p,f) 


De plus, pour obtenir la projection algébrique de la longueur r sur la di- 
rection de s, il suffira de prendre p avec le signe -+- ou avec le signe — , sui- 
vant que la direction de p sera la direction de s ou la direction opposée ; il 
suffira donc de remplacer, dans le second membre de la formule (î), la 

quantité cos (p,t'\ par la quantité cos (jjl) égale, au signe prés, à la première. 
Donc la projectiou algébrique de r sur la direction de s sera 


(3) r fn »(>V) 

«»(*,') 

Supposons maintenant qu’un point mobile P passe de in position A à la 
position B, en parcourant non plus la longueur r, mais les divers côtés 
u, v, tv,. . . d’une portion de polygone qui joigne le point A au point B , 
et attribuons k chacun de ces côtés la direction indiquée par le mouvement 
du point P. Soit d’ailleurs p la projectiou du point mobile 1’ sur la droite 
CD, et nommons toujours a, b les projections respectives des deux points A, R 
sur la même droite. Tandis que le point mobile P passera de la position A à 
la position B, en parcourant successivement les diverses longueurs //, e, w’,..., 
le point mobile p passera de la position a à la position b, en parcourant suc- 
cessivement sur la droite CD les projections des diverses longueurs u, e,u\..., 
et l’une quelconque de ces projections, celle de u par exemple, sera par- 
courue dans le sens indiqué par la direction du rayon vecteur p ou dans le 
sens opposé , suivant que la projection algébrique de la longueur u sur la 
direction de p sera positive ou négative. Il en résulte que la longueur p, ou 
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la projection algébrique de la longueur r sur la direction de p, sera équiva- 
lente à la somme des projections algébriques des longueurs «, v, tv,... sur 
la même direction. Par suite aussi , puisque la direction de s est toujours ou 
la direction même de p, ou la direction opposée, si l’on projette, d'une part, 
la b mgueur r, d’autre part, les longueurs u, sur la direction des, 

on obtiendra une projection algébrique de r équivalente à la somme des pro- 
jections algébriques de u, v, tv, . . . . Donc, en supposant les projections or- 
thogonales , on trouvera 

(4) r cos ( /vs) = u cos (u?s) -+- vcos( v,s) •+■ tveos (w,s)-h 

Ces prémisses étant établies, concevons que les positions des différents 
points de l’espace soient rapportées à trois axes obliques qui partent d'un 
même point O. Nommons x, y, z trois longueurs portées sur ces trois axe», 
et mesurées chacune, à partir du point O, dans une direction déterminée. 
Soient encore 

X, Y, Z 

trois longueurs mesurées, à partir du point O, sur trois axes respectivement 
perpendiculaires aux plans 

yz, zx, xy. 

Concevons , de plus , que l’on construise un parallélipipède dont la lon- 
gueur r soit la diagonale, les trois arêtes «, e, te étant respectivement pa- 
rallèles aux axes sur lesquels se mesurent les longueurs x , y , z ; et attribuons 
à ces trois arêtes les directions indiquées par le mouvement d’un point qui 
passe , en parcourant ces mêmes arêtes, de l’extrémité A de la diagonale /• a 
l'extrémité B. Enfin, projetons cette diagonale et les trois arêtes sur la <1 - 
rection d’une longueur quelconque s. On aura , en vertu de la formule (4), 

/\ A /v /v 

(5) r cos ( r, s ) = « cos (h, s) -f- vcos^ v,s) -+- tveos (tv,r), 


ou , ce qui revient au même , 

(6) cos(rCx) = “cos(rCt) + ;Cos(v?s)-h " cos(tv,s)- 


D'ailleurs , u étant précisément la projection absolue qu’on obtient pour la 
longueur r, quand on projette cette longueur sur l’axe de x, à l’aide de plans 
parallèles au plan fixe des yz, on aura, en vertu de la foi mule (a), 


(7) 


u=r 


co» ( r, XI 
co» (a, X) 
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|iar conséquent , 

« cos ( r, X ) 

^ r cos (ri, X) 

et cette dernière formule continuera évidemment de subsister quand on y 
remplacera u par e, et X par Y, ou u par te, et X par Z. Donc l’équation (<T| 
donnera 


(9) COS (r,s)= 


ll>sfr,XlC 09 _!_«,Jt) 
ros («,X } 


COft(#* y T)OM » 
cos (*•»¥> 


cos (r,Z) 4-0* ,«•,> 

" " /N 

COS IV, Z • 


D'autre part , il est clair qu’on n’altérera pas le second membre de la for- 
mule (9) si l’on y remplace, séparément ou simultanément, u par x, u par y , 
tv par 1. En effet , la direction de u étant ou la direction de x ou la direc- 
tion opposée, on aura , dans le premier cas , 

cosfu.r) = eos x,.tl, co»(w,X) = eosfx,X), 

dans le second cas , 

/\ A A A r 

cos (u,s)= — cos(x,s , ros (u, Xi = — cos(x,X) , 
et dans les deux cas, 

a /s 

eus «,») cos'x,*' 

7 T ~ K“* 

cos(u,X cos (x, X> 

Donc la formule {9) pourra être réduite à la suivante : 

A A A A A A 

, . A cos 'c.x cosSj, \ 1 COS c,Y coi (r, v ' ros>,/- cos 

^IOj M»(r,i)= Vn H- a + a — 

cosix,X) cos (y. Y) cos z,Zj 

Ajoutons que les axes sur lesquels se mesurent les longueurs 

X, Y, Z 

étant, par hypothèse, perpendiculaires aux plans 

yz, zx, xy, 

les axes sur lesquels se mesurent les longueurs 

x, y, z 

seront eux-mêmes perpendiculaires aux plans 

YZ, ZX, XY. 
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Donc ces deux systèmes d’axes , que uous nommerons systèmes (taxes conju- 
gues (l'axe sur lequel se mesure X étant le conjugué de l’axe sur lequel se 
mesure x , etc.), pourront être échangés entre eux dans la formule (to\ et 
I on aura encore 

A A A A A A 

z x , 'V cosfr, x) cos {.*, Xi cos r.v] cosfx,Y coslr.xjcos!*, Zi 

(II) ros(r,r) = -+- -—tr — A 

co»(x,X) cos(jr,Y) cosfi.Z, 

Chacune des formules (io), (i i) est une expression analytique du théorème 
fondamental énoncé dans le préambule du présent article. 

Si, en faisant coïncider le point 1) avec le point O, et les demi-axes des 
coordonnées positives avec les directions des longueurs 

*. y, z, 

on nonune 

3 

les coordonnées rectilignes du point A, rapportées à ces demi-axes, alors x 
sera précisément la projection algébrique du rayon vecteur r sur la direc- 
tion de x, la projection étant effectuée à l’aide de plans parallèles au plan des 
yx, et perpendiculairement à X. Donc alors on obtiendra x en remplaçant, 
dans l’expression (3\ x par x, et t par X; en sorte qu'on aura 

A 

roJir.Xi ^ | 

x =: r — . On trouvera oc meme 

ros(x,Xj 

A 

cos >, Y) 

r - r — — * 

eut {y» Y) 

A 

cos lr, Z) 

2 =#• — * 

et» [t, Z) 

Alors aussi on pourra évidemment, dans la formule (5), remplacer les 
quantités u, v, w par les coordonnées x, j, z, qui seront respectivement 
égales, aux signes près, à ces mêmes quantités, pourvu que l'on remplace 
en même temps les trois angles 

i '£ s \ («',■*). («m 

par 1rs angles 

(*«*)* (y . *), (*,#), 

respectivement égaux aux trois premiers ou à leurs suppléments. Ou aura 
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donc encore 


A A A A 

(i 3 ) rcosfr, s) = x eos(x,s) cos(y,f) •+■ z cos (z,r). 

On peut immédiatement déduire des formules (ta) et (i 3 ) celles qui 
servent à la transformation des coordonnées obliques. En effet, soient 

,r. * 

de nouvelles coordonnées du point B, relatives à de nouveaux axes recti- 
lignes qui continuent de passer par le point O; et supposons que, pour le 
nouveau système d'axes, les longueurs, précédemment représentées par 

x, y, z, X, Y, Z, 

deviennent 


*.» y,. X,, Y„ Z,. 

Alors, eu vertu des formules (ta), on aura, par exemple, 


(* 4 ) 


rcm[r, X,) 

X — ; 

M»{X„X,) 


et, d'ailleurs, la formule (t 3 ) donnera 


(i 5 ) rco$(i\X i ) = x cos(xCx,ï +_^cos(y,X,) -+- z cos(z,X,). 

On trouvera donc 

A f\ A 

/ ^ .rco»(x,X f ) -+* y cos(y,X,> -+-*cos{z,X,) 

(,b} X ‘ ~ cos (s, X, ) 

Quant aux valeurs de y t , z,, on les obtiendra en remplaçant X, par Y’, ou 
par Z, dans les deux termes de la fraction qui représente ici la valeur de x,, 
et, de plus, x par y ou parz dans le dénominateur. 

Si les axes coordonnés deviennent rectangulaires, alors les axes sur 
lesquels se mesurent les longueurs x, y, z se confondront avec les axes sur 
lesquels se mesurent les longueurs X, Y, Z, et, par suite, les formules (10), 
(ta), (16) donneront simplement , comme on devait s’y attendre, 

A A A A A .A A 

(17) cos (r,s) = (r,x) cos(f,x) -+- cos (r, y) cos ( j, y) -+• cos(r,z)co®($,z), 

A A A 

(18) x = r cos (r,x), y = r cos (r, y), z = r cos (r, a), 

(19) X t — x cos (x, x, ) •+• y cos(y, x, ) -h z cos (z, x, ). 
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NOTE 

SUD 

QUELQUES PROPOSITIONS RELATIVES A LA THÉORIE DES NOMBRES 


Diverses propositions relatives à la théorie des nombres se déduisent aisé- 
ment du théorème dont voici l'énoncé : 

Théorème. Supposons le nombre entier i décomposé en facteurs a, b. c,... 
premiers entre eux; et soit / un nombre entier quelconque inférieur à i. On 
pourra toujours satisfaire à l'équivalence 

(O 1 (5 + 1 ■+■ ? ) - 1 ' ( mod ')> 

par des valeurs entières de 

x, y, s, .. . 

respectivement inférieures à 

a, b, c, ... . 

Démonstration. Pour abréger, désignons par 



la fonction linéaire de x, y, 2,... qui représente le premier membre de la 
formule (1), et supposons que l’on attribue successivement aux variables x, 
y, z,..., renfermées dans la fonction s, tous les systèmes de valeurs qu’on 
peut obtenir en combinant une valeur de x prise dans la suite 

o, 1, 2,..., a — 1, 
avec une valeur de y prise dans la suite 

o, 1, 3,.., b — t, 

puis avec une valeur de z prise dans la suite 

o, 1, 2,..., c — 1, 

etc.... Ou obtiendra ainsi pour s des valeurs entières, dont le uombre , repre- 
E*. <f a«. rt J. Vh. mtik-, T. III. { 89* tiw.) 1 9 
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<e i;> ; par le produit 

abc... = i , 

sera eu conséquence é(;al au nombre des termes de la suite 
o, l, a,..., i — t; 

et il est clair que parmi ccs i valeurs de s il en existera toujours une équi- 
v.dente, suivant le module «, à l’un quelconque des termes de la suite 

o, i, a, 3,..., i — t, 

s’il est prouvé que ces valeurs des, divisées par /, donnent des restes diffé- 
rents. Cela posé, soient 

Ax, A r. A*,... 

les ace roissements positifs ou négatifs que prendront X , y, 2,... quand on pas- 
sera d’une valeur de t à une autre , et nommons A.f l'accroissement correspon- 
dant d e s , ou la différence des deux valeurs de s , déterminée par la formule 

(3, O = •(?*? 

Pour établir le tliéorémc énoncé, il suffira de prouver que Xs ne peut être 
divisible par i, si A.r, Aj-, Aï,... ne s'évanouissent tous à la fois. Or, effective- 
ment, As ne pourra être divisible par /, s’il n'est divisible par chacun des 
facteurs 

a, b, c,.... 

D’ailleurs, dans la valeur de Ar, mise sous la forme 
(4) As = Ax -+- - h Xj -i- - As 

tous les termes seront évidemment divisibles par a, hormis le premier ' Ax; 

et celni-ci ne pourra devenir divisible par a que dans le cas où l'accroisse- 
ment Ax, dont la valeur numérique est inférieure à a, sera divisible par a, 
et par conséquent nul. Pareillement, dans la valeur de As fournie par 
i'équation (4), tous les termes seront évidemment divisibles par b, hormis le 
second, et celui-ci ne pourra devenir divisible par b que dans In cas où A .y 
■sera nul ; etc.... 

Corollaire. Si l’on veut que le nombre entier l fournisse des restes don- 
nes quand ou le divise par les nombres a , A, c,..., par exemple le reste p 
quand on le divise par a , le reste <] quand on le divise par h , le reste r quand 
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on le divise parc,..., il suffira évidemment de prendre 

(5) x — px, y = q)\ z 
en assujettissant 

x, y, z,... 

à vérifier les formules 

(6) ^ x= i (mod.a), ^ y ■= i (mod. b), ' t z = i (mod.c),.... 

En effet, dans le second membre de l'équation (t) présentée sous la forme 

(7) l =ï x+ iJ + ;* + ••• (mod.i), 

‘-x sera le seul terme qui ne soit pas divisible par a, et il est clair que ce 

terme , divisé par a, donnera pour reste p, si l’on pose x — px, en choisis- 
sant x de manière à vérifier l’équivalence 

- x — i (mod. a). 

D’ailleurs, cette équivalence du premier degré se résoudra aisément par les 
méthodes connues, attendu que les deux nombres 

« et — ür ... 

a 

seront premiers entre eux. Onprouvcradc meme, non-seulement que, dans 
l'hypothèse admise , on peut satisfaire à l’une quelconque des formules (6) 
par une valeur entière de x, ou y, ou z,..., mais encore qu’aux valeurs x, y, z,... 
ainsi obtenues, répondra, en vertu des équations (5) et (y), une valeur de l 
qui fournira le reste p quand on la divisera par a, le reste q quand on la divi- 
sera par 6, le rester quand oq la divisera parc, etc Si, pour abréger, on 
représente par 

A, B, C,... 

les premiers membres des formules (6), c’est-à-dire si l’on pose 
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la formule (7) deviendra 

(9) l^Ap 4- bq -+- Cr-4- . . . (mod. 1 - ). 

Ainsi le 1" théorème entraîne la proposition suivante : 

a' Théorème. Soient a,b,c,... des nombres donnés premiers entre eux, 
et i = abc... le produit de ces deux nombres. Si l’on veut obtenir un entier /, 
qui, étant divisé par les nombres donnés 

a, r,..., 

fournisse des restes donnés 

p, q. r,..., 

il suffira de prendre 

(10) l = dp Bq -+■ Cr -4- . . . -h inabc..., 

A étant un multiple de - = bc... qui, divisé par a , donne 1 pour reste, 

B étant un multiple de j = etc... qui, divisé par b, donne encore 1 pour 

reste, etc., et m étant, d'ailleurs, un nombre entier quelconque. 

La proposition que nous venons d énoncer a été donnée par Euler ; elle sr 
trouve dans le Mémoire intitulé: Sobitio problematis arithmetici de inve- 
niendo numéro qui per datas numéros divisas rclinquat data residua (voir 
le tome VU des Mémoires de Saint-Pétersbourg, années 1734-1735). On voit 
qu'elle se déduit aisément du 1" théorème; mais on pourrait aussi déduire le 
1" théorème du second, et la formule (7) de l'équation (g). En effet, 
soit i un nombre entier quelconque décomposé en faclenrs a,b,c,... pre- 
miers entre eux; soit, de plus, l un quelconque des nombres inférieurs à i. 
et nommons p,q, r,... les restes que l'on obtient quand ou divise l par les fac- 
teurs a, b, cr ,. ... On pourra , d apres le a' théorème, déterminer l par la for- 
mule (9) jointe aux équations (8) , x, y, z,... étant choisis de manière à vérifier 
les conditions (6). Cela posé, concevons que, dans les formules (9), on snb- 
-litue les valeurs de A , B, C,... tirées des équations (8); alors, en prenant 

v — p\, jr = q^, z = rz,..., 

on retrouvera précisément la formule (7), qui ne sera point altérée quand on 
fera croître ou décroître x d'un multiple quelconque den, jr d'un multiple 
quelconque de b,...; d’où il suit que I on pourra supposer, dans la formule (7), 


x réduit à l'un des nombres 
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o, i, a,..., a — i, 

T réduit à l'un des nombres 


o, i, a,..., b — i. 

etc.... 

Supposons maintenant que l soit un nombre premier à i. I.c I er théorème 
continuera encore de subsister, et, par suite, on pourra vérifier la formule (7), 
en prenant pour a: un entier inférieur à a, pour r un entier inférieur» 6,.... 
Mais les deux nombres 

l et i = abc... 


étant, par hypothèse, premiers entre eux, il est clair que, dans le second 
membre de la formule (7), le seul terme non divisible par a, ou le produit 

-x — bc...x, 
a 


devra être premier à a , donc a: lui-même devra être premier à a. Pareille- 
ment, y devra être premier à b, z à c,.... Donc , lorsque l est premier .1 /, 
on peut vérifier la formule (7) , en prenant pour x un entier inférieur et pre- 
mier à a, pour^ un entier inférieur et premier à h, etc. On peut donc énonrci 
encore la proposition suivante : 

3' Théorème. Supposons le nombre entier t décomposé en facteurs a, b, c 
premiers entre eux. (. expression générale des nombres l premiers a i sera 

l — ' x -h t r 4- - z -t- . . . -t- mtibe, 

a b J c 

x étant un nombre inférieur et premier :t a , y un nombre inférieur et pre - 
micr à i, z un nombre inférieur et premier à c,..., et ni représentant un 
nombre entier quelconque. 

Le 3' théorème a été énoncé par M. Poinsot dans le Journal de Mathéma- 
tiques de M. Liouville [février t845[. La démonstration qu’il en a donnée re- 
pose en partie sur les considérations que nous avons reproduites en les appli- 
quant à l'établissement du i CT théorème, en partie sur la formule qui indique 
combien il existe de nombres inférieurs à 1 et premiers à 1. Mais, comme on 
le voit, on peut se dispenser de recourir k cette dernière formule, et déduire 
le 3' théorème du premier. Ou pourrait aussi le déduire du a', ou, ce qui re- 
vient au même , de la formule (10) donnée par Euler. 



( »5o) 

Il est bon d’observer que l'on pourrait encore tirer immédiatement la 
formule (i) d'une proposition établie par M. Gauss, savoir, que , dans le cas 
où plusieurs nombres entiers 4., tft, 6,... n’offrent pas de diviseur commun, 
on peut toujours satisfaire, par des valeurs entières, positives ou négatives 
de x, y, z,..., à l’équation 

( J i ) Ax -I- *y H- ®z 4- . . . = i . 

Kn effet, cette proposition étant admise, multiplions par un entier quelcon- 
que l les deux membres de la formule (t i), et posons 

x = /x, y = ly, z = 

on trouvera 

< l a) A JC -H vy + &z -i- ... — l. 

Soient maintenant a, b, c,... des nombres premiers entre eux. Nommons « leur 
produit, et posons 

f 1 3) bc..., VS. = v = tu:..., C = - = ab.... 

' ' a b t 

Il est clair que A, vi, G,... n'auront pas de diviseur commun. Donc l’équa- 
tion (ta) donnera 

(i4) ‘-x + ^y+'-z + 

Ou pourra donc encore satisfaire, par des valeurs entières de x,y , z,..., à 
l’équation (t4)« de laquelle on déduira immédiatement la formule (■), en 
supposant l inférieur à i et faisant croître ou décroître, s’il est nécessaire, x 
d’un multiple de a, y d'un multiple de b, z d’un multiple dcc,.... 

Observons enfin que, du 3 r théorème, joint aux théorèmes connus de 
Wilson et de Fermât, on peut immédiatement déduire une proposition 
énoncée par M. Gauss, savoir: que le produit de tous les nombres inférieurs 
à i et premiers à i, étant divisé par i , Joumit un reste équivalent à — i, 
quand i est une puissance d'un nombre premier, ou le double d’une telle 
puissance, ou te nombre l\ , et fournit, dans tous les autres cas, un reste 
équivalent à l’unité. 

Les théorèmes divers que nous venons de rappeler sout particulièrement 
utiles dausla théorie des permutations, ainsi qu'on le verra dans les Mémoires 
qui suivront la présente Note. 
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MÉMOIRE 


IVR UH 

ARRANGEMENTS QBE L’ON PEUT FORMER AVEC. DES LETTRES DONNÉES, 

Et sur les permutations ou substitutions à l'aide desquelles 
on passe d'un arrangement « un autre. 


Soient 


$ I”. — Co/nittérationi générale r. 


J r , *,••• 


diverses lettres, qui soient censées représenter des variables indépendantes. 
Si l'on numérote les places occupées par ces variables dans une certaine 
fonction il, et si l'on écrit à la suite les unes des autres ces variables x, 
y, s,... rangées d’après l’ordre de grandeur des numéros assignés aux places 
quelles occupent, ou obtiendra un certain arrangement 


xyz..., 

et quand les variables seront déplacées, cet arrangement se trouvera rem- 
placé par un autre, qu'il suffira de comparer au premier pour connaître In 
nature des déplacements. Cela posé, les diverses valeurs d'une fonction 
de n lettres correspondront évidemment aux divers arrangements que l’on 
pourra former avec ces n lettres. D'ailleurs, le nombre de ces arrangements 
est, comme l'on sait, représenté par le produit 

1.2.3... n. 

Si donc on pose , pour abréger, 

y= t.2.3... n, 

JVsera le nombre des valeurs diverses, égales on distinctes, qu’une fonction 
de n variables acquerra successivement quand ou déplacera de toutes les 
manières, en les substituant l'une à l’autre, les variables dont il s'agit. 
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On appelle permutation ou substitution l'opération qui consiste à dé- 
placer les variables, en les substituant les unes aux autres, dans une valeur 
donnée de la fonction 11, ou dans l'arrangement correspondant. Pour indi- 
quer cette substitution, nous écrirons le nouvel arrangement quelle pro- 
duit au-dessus du premier, et nous renfermerons le système de ces deux ar- 
rangements entre parenthèses. Ainsi, par exemple, étant donnée la fonction 

ü = x 4- aj" -t- 3s, 

, ,ii les variables x,y, z occupent respectivement la première, la seconde et 
la troisième place, et se succèdent en conséquence dans l’ordre indiqué par 
l'arrangement 

xyz, 

si l’on échange entre elles les variables j, z qui occupent les deux dernières 
places, on obtiendra une nouvelle valeur 11' de O, qui sera distincte de la 
première, et déterminée par la formule 

11' = x -+- a; •+• 3y. 

D’ailleurs, le nouvel arraugement , correspondant à cette nouvelle valeur. 


JCZjr, 

et la substitution par laquelle on passe de la première valeur à la seconde , 
se trouvera représentée par la notation 



■pii indique suffisamment de quelle manière les variables ont été déplacées. 
I,cs deux arrangements xzy, xjz, compris dans cette substitution, forment 
i e que nous appellerons ses deux termes, ou son numérateur et son dénomi- 
nateur. Comme les numéros qu'on assigne aux diverses places qu'occupent 
les variables dans une fonction sont entièrement arbitraires, il est clair que 
l'arrangement correspondant à une valeur donnée de la fonction est pareil- 
lement arbitraire, et que le dénominateur d'une substitution quelconque 
peut être l’un quelconque des N arrangements formés avec les n variables 
données. On arrivera immédiatement à la même conclusion en observant 
qu'une substitution quelconque peut être censée indiquer un système déter- 
miné d opérations simples dont chacune consiste à remplacer une lettre du 
dénominateur par une lettre du numérateur, et que ce système d'opérations 
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ne variera pas si I on échange entre elles d'une manière quelconque lc< 
lettres du dénominateur, pourvu que l’on échange entre elles, de la même 
manière, les lettres correspondantes du uuméraleur. 11 en résulte qu’une 
substitution, relative à un système de n variables, peut être présentée sous N 
formes différentes dont nous indiquerons l’équivalence par le signe =. Ainsi, 
par exemple, on aura 



ObservoDs encore que l'on peut , sans inconvénient , effacer toute lettre qui 
se présente à la même place dans les deux termes d’une substitution donnée, 
cette circonstance indiquant que la lettre ne doit pas être déplacée. Ainsi, 
en particulier, on aura 



Lorsqu on a ainsi éliminé d’une substitution donnée toutes les lettres qu il 
est possible d'effacer, cette substitution se trouve réduite à sa plus simple 
expression. 

Le produit d’un arrangement donné xjrz par une substitution ( x * r . j 

est le nouvel arrangement xijr qu’on obtient en appliquant cette substitu- 
tion même à l’arrangement donné. Le produit de deux substitutions est la 
substitution nouvelle qui fournit toujours le résultat auquel conduirait l'ap- 
plication des deux premières, opérées l'une apres l'autre, à un arrangement 
quelconque. Les deux substitutions douuécs sont les deux facteurs du pro- 
duit. Le produit d’un arrangement par une substitution ou d’uue substitu- 
tion par une autre s’indiquera par l’une des notations qui servent à indiquer 
le produit de deux quantités, le multiplicande étant placé, suivant la cou- 
tume, à la droite du multiplicateur. On trouvera ainsi, par exemple. 



/>*«*\ _ 

\jcjsu) \xjr)\zu) 


Il y a plus; on pourra, dans le second membre de la dernière équation, 
échanger sans inconvénient les deux facteurs entre eux , de sorte qu’on aura 
Ji». ,i * Ph m'th., T. lit (SO" litr.) 


JO 


encore 
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o-oe> 

Mais cet échange ne sera pas toujours possible, cl souvent le produit de deux 
substitutions variera quand on échangera les deux facteurs entre eux. Ainsi, 
en particulier, on trouvera 

00 = 0 ) « 0 ) 0 = 0 )- 

Nous dirons que deux substitutions sont permutables entre elles, lorsque 
leur produit sera indépendant de l'ordre dans lequel se suivront les deux 
facteurs. 

Rien n’empêche de représenter par de simples lettres 
A, B, C,..., 

ou par des lettres affectées d'indices 

les arrangements formés avec plusieurs variables. Alors la substitution qui 
aura pour termes A et B se présentera simplement sous la forme 

«)• 

et I ou aura 

(") A = 

© 0 - 0 - 

etc .... 

De plus, si, en appliquants l'arrangement C la substitution j ” J, ou pro- 
duit l’arrangement B, on aura non-seulement 

(Î) C = D ' 

mais encore 

(!) - (S> 
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Le nombre total des substitutions relatives au système de n variables 
z,. .. est évidemment égal au nombre N des arrangements que l’on 
peut former avec ces variables, puisqu’en prenant pour dénominateur un 
seul de ces arrangements, le premier par exemple, on peut prendre pour 
numérateur l’un quelconque d’eutre eux. La substitution, dont le numéra- 
teur est le dénominateur même, peut être censée se réduire à l'unité, puis- 
qu’on peut évidemment la remplacer par le facteur i , dans les produits 

O©-0©-G> 


Luc substitution i multipliée par cllc-méme plusieurs fois de suite, 

donne pour produits successifs son carré , son cube , et généralement ses di- 
verses puissances, qui sont naturellement représentées par les notations 



D’ailleurs, la série qui aura pour termes la substitution^^ et scs diverses 
puissances, savoir, 

Q- er 


ne pourra jamais offrir plus de N substitutions réellement distinctes. Donc, 
en prolongeant cette série, on verra bientôt reparaître les mêmes substitutions. 
D'autre pan, si l'on suppose 



h étant < l, alors, eu faisant, pour abréger, 


l=i + k, 

on aura 

©‘-cr-cny- 

par conséquent 



i étant évidemment inférieur à /. Il y a plus; si , en supposant la valeur de i 

20. 
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déterminée par la formule précédente , on nomme l un nombre entier quel- 
conque, k le quotient de la division de / part, et j le reste de cette division, 
en sorte qu'on ait 

/ = il -f- / , 

/ étaut inférieur à i , on trouvera non-seulement 


mais, eu outre, 


l'nyt _ | y j* _ |t _ ( 

/BV _ /B\“ /BV _ /B\/ 

VaJ ~ Va/ U/ Va ) ' 


et , en étendant l’avant-dernière formule au cas même où le nombre k se ré- 
duit à zéro, on aura encore 



En vertu des remarques que nous venons de faire, si I on prolonge indé- 
finiment la série dont les divers termes sont 


(* j"_ . 


/■V 

/■y 

V-x) 

’ U ) 

(a) * 

Va.) 


, etc... 


le premier des termes qu'on verra reparaître sera précisément limité, et a 
partir de celui-ci les termes déjà trouvés se reproduiront périodiquement 
daus le même ordre, puisqu'on aura, par exemple, 


a 


= 


/“V 

<4-1 

— ( 

( k \ 

V*/ 

— \ 

U J 


r= ( 

(») 

V A 

t 1 

V ' / 


etc.... 


Donc le nombre i des termes distincts de la série sera toujours la plus petite 
des valeurs entières de i pour lesquelles se vérifiera la formule 



Le nombre /, ainsi déterminé, ou le degré de la plus petite des puissances 
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de j ^ ) équivalentes à l'unité, est ce que nous appellerons le degré ou 
X ordre de la substitution ( J* j. 

Supposons maintenant qu'une substitution réduite a sa plus simple ex- 
pression se présente sous la forme ^ 

a- \ 

\-ry- / 

c’est-à-dire qu elle ait pour objet de remplacer X par / , puis_/ par z,. . . , et 
ainsi de suite jusqu'à ce que l’on parvienne à une dernière variable tv, qui 
devra être remplacée par la variable x de laquelle on était parti. Pour effec- 
tuer cette substitution , il suffira évidemment de ranger sur la circonférence 
d'un cercle indicateur, divisée en parties égales, les diverses variables 

x,y, Z,.. .,u,v,w, 

eu plaçant la première, la seconde, la troisième,. . . sur te premier, le second, 
le troisième, . . . point de division, puis de remplacer chaque variable parcelle 
qui la première viendra prendre sa place, lorsqu’on fera tourner dans un 
certain sens le cercle indicateur. Pour ce motif nous donnons à la substitu- 
tion dont il s’agit le nom de substitution circulaire. Nous la représenterons, 
pour abréger, par la notation 

z,..., u, I>, tv); 

et il est clair que, daus cette notatiun , une quelconque des variables 
X,y, z,,.. u,v, u* 

pourra occuper la première place. Ainsi, par exemple, on aura identi- 
quement 

(*xT. *) = 'r <- . -r) = (2. x,jr). 

Si l'on nomme i le nombre des variables comprises dans une substitution 
circulaire 

(*. JT, *••••» «, », tv), 

alors, pour opérer cette substitution / fois de suite, ou, ee qui revient au 
même , pour l’élever à la puissance du degré /, il suffira évidemment de faire 
tourner le cercle indicateur, de manière que le point de division correspon- 
dant à chaque lettre parcoure une portion de la circonférence mesurée par 


( 1 58 ; 

le rapport -• Cela posé, pour ramener chaque lettre à sa place, il faudra 

évidemment que j soit un nombre entier, et que l'on ait au moins I = ». 

Donc l'ordre d'une substitution circulaire sera précisément le nombre » des 
lettres qu’elle renferme. 

Si , dans le cercle indicateur, on joint par une corde deux points de divi- 
sion correspondants à deux variables dont l’une prendrait la place de 1 autre, 
en vertu de la substitution circulaire 

(X, J, 2 U, V, IV), 

I fois répétée, ou , ce qui revient au même, en vertu de la substitution 
(x, y, s,..., u, v, w)‘, 

le système des cordes ainsi tracées offrira évidemment ou un polygone ré- 
gulier, ou un système de polygones réguliers. 

Si le degré l est premier à », c’est-à-dire au nombre qui représente l'ordre 
île la substitution circulaire 

fx, y, u, u, w), 

le système des cordes dont il s’agit constituera simplement un polygone ré- 
gulier, qui pourra être du genre de ceux que M. Poinsot a nommés poly- 
gones étoilés. Mais si , les nombres l et i offrant un ou plusicui's facteurs 
communs, on uomme k le plus grand commun diviseur de ces deux nombres, 
et a le quotient de la division de »' par k, aloi-s le système des cordes tracées 
constituera un système de k polygones réguliers, étoilés ou non étoilés, dont 
chacun renfermera a côtés seulement. Donc alors aussi la substitution 

(x, y, z,..., u, v, «•)' 

sera le produit de k substitutions circulaires de l’ordre a. Si, pour fixer les 
idées, on pose » =4, alors, en élevant à la seconde et à la troisième puissance 
la substitution circulaire 

(x, y, z, u), 

on trouvera 

(x, y, z, uf = (x, z )(y, u\ (x, y, z, u? = (x, u, z, y). 

Si, au contraire, loti pose » =t>, alors, en élevant à diverses puissances la 
substitution circulaire 

(x, y, z, «, te), 
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( 3 C,J, Z, U, V, tv)* = (x, s, v) ( J,U,W ) , ix,jr, z,u,v, »>f— (x, u)\y, v) 

(x, J, S, U, V, U-) 4 = (x, V, Z ) (7, tv, u), (x, 7, Z, U, 0, 1V)*= (x , IV, V, H, i, 7). 

Soient maintenant 

A et B 

deux quelconques des arrangements que Ton peut former avec 11 va- 
riables, x, 7, z ,. . . . Pour substituer le second arrangement au premier, 
il suffira évidemment d'opérer une ou plusieurs substitutions circulaires, que 
l'on formera sans peine en écrivant à la suite l’une de l'autre deux variables, 
dont l’une sera remplacée par l'autre quand on passera du premier arrange- 
ment au second. Ln conséquence, la substitution | ® ) , réduite à sa plus simple 

expression, sera nécessairement, ou une substitution circulaire, ou le pro- 
duit de plusieurs substitutions circulaires. On trouvera, par exemple, 

en supposant que | renferme quatre ou cinq variables, 

(Z«) = (x ’ u) [r ' l) ’ (“-) = < x > s - ^ ( j * «>• 

Les substitutions circulaires dont nne substitution quelconque j sera 

le produit , sont ce que nous appellerons les facteurs circulaires de ( ^ 
Deux quelconques d'entre elles, étant composées de lettres diverses, seront 
évidemment permutables. Donc , tous les facteurs circulaires de ( | 

seront permutables entre eux, et représenteront des substitutions qui pour- 
ront être effectuées dans un ordre quelconque. Il y a plus : comme deux 
substitutions égales seront nécessairement permutables entre elles, si l’on 

«•lève à des puissances quelconques, on obtiendra de nouvelles substi- 
tutions qui seront permutables entre elles, ainsi que leurs facteurs représentés 
par des puissances des facteurs circulaires de ( ^ ) • 

Supposons, pour fixer les idées, que les variables comprises dans les 

( D 

j soient respectivement : 

dans le premier facteur a, ë, y,...; 

dans le second facteur )., fi, v,...; 

dans le troisième facteur ?, X* • ■’> 

etc. etc. 
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en sorte qu'on ait 

(O - foc, 6, y,.. ,)(>., ..}(«» /, 

Alors, / étant un nombre entier quelconque, on aura encore 

(") = (*, 6, y,* • • )'(*. f*. » >• • •)'(?. 


et, pour que / vérifie l’équation 



il faudra qu'on ait séparément 

(3) (a, S, 7 ,...)*= t, (X,p,v,...)'= t, +»-■-/— « 

Or, les seules valeurs de /, propres à vérifier léquation (a), seront l’ordre i de 
la substitution ( *] et les multiples de i. Pareillement le» valeurs de / propres 

à vérifier l’une quelconque de» formules (3) seront l’ordre du facteur circu- 
laire qui entre dans cette formule et les multiples de cet ordre. Cela posé, 
soient 

a, b, c,. 

le, nombres qui représentent les ordres respectifs des substitutions circulaires 

(a, 5, y,. ..J, (à, p-, v,.. .), (ç.x.i}',. •)>••■> 

et rie nombre des variables uui se trouvent exclues de la substitution { ^ J 
quand elle est réduite à son expression la plus simple. Non-seulement on 
aura 

(4 a -t- h -r- c ■+■ . . . -t- r = n , 

attendu que le, divers qroupe-. 

a. S, y,. . 

À. IL, V,. . ., 

i, Z' ♦*•••• 

etc., , 

devront renfermer en somme les rt — r lettres auxquelles se rapporte la substi- 
tution ) ; mais, de plus, on conclura évidemment de ce qui précède, que 
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l'ordre i de la substitution ) sera le plus petit nombre divisible à la lois 
par a, par b, parc, etc. 

Considérons maintenant en particulier, parmi les variables x, y , z,..., 
celles qui ne sont pas déplacées par la substitution ^ ’ e t nommons u l ime 
de ces dernières. Comme nous l'avons remarque, la variable u se trouvera 
exclue de la substitution ( j réduite à son expression la plus simple; mais , 

d’autre part , rien n'empèebera de mettre cette variable u en évidence, et de 
la considérer comme formant à elle seule un facteur circulaire du premier 
ordre , savoir, le suivant : 

C) - 

On pourra même présenter ce facteur du premier ordre sous une forme 
analogue à celles des facteurs circulaires 

(•*>/■). (■*> J, *).• • -, 


en écrivant simplement (w) au lieu de j, de même qu'on écrit (x, 

(x,y, *),... au lieu de (£)» 

Il suit de cette observation que , dans la formule (4), on peut regarder la 
lettre r comme exprimant le nombre des facteurs circulaires du premier 

ordre, renfermés dans la substitution Ajoutons que, dans la formule(4), 
deux ou plusieurs des nombres 

a, b, c,..., r 


peuvent être supposés égaux entre eux. Si l'on se place dans cette hypothèse, 
et si, pour plus de commodité, on suppose la substitution équivalente 
an produit que l’on obtient quand on multiplie entre eux 

f facteurs circulaires de l’ordre a , 
g facteurs circulaires de l'ordre b, 
h facteurs circulaires de l’ordre c, 
etc. , et enfin 

r facteurs circulaires du premier ordre; la formule (4) se trouvera évi- 
demment remplacée par la suivante 


(5) Ja -+- gb -+- hc -h . . . 4- r = n. 

Et. i/t» et de PA. mal*., T. lit. (2 9* llvr.) 


ai 
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Une -substitution quelconque sera dite régulière, lorsqu’elle sera , ou 

une substitution circulaire, ou le produit de plusieurs substitutions circu- 
laires de même ordre. Elle sera irrégulière dans le cas contraire. Cela pose, 
l'ordre d’une substitution régulière est évidemment l’ordre de ses facteurs 
circulaires; de plus, toute substitution régulière est une puissance d une 
certaine substitution circulaire. Ainsi, par exemple, la substitution régulière 

(x, «) '.j-, e) (a, «•) 
est le culte de la substitution circulaire 

(x, _r, z, u, v, w). 

Enfin, étant donnée une substitution régulière qui renferme plusieurs va- 
riables x , y, z ,. . ., celles de ses puissances qui ne se réduiront pas à l’unité 
seront des substitutions régulières qui renfermeront nécessairement toutes ces 
variables. Au contraire , les puissances d’une substitution irrégulière seront , 
les unes irrégulières, les autres régulières; et celles qui seront régulières ren- 
fermeront un moindre nombre de variables. Ainsi, par exemple, la sub- 
stitution irrégulière 

(x, y, z) (u, v), 

qui renferme les variables 

x. y, z, u, v, 

aura pour cinquième puissance la substitution irrégulière 
(x, s, y) (u, e), 

qui renfermera encore les cinq variables données; mais elle aura pour 
carré, pour cube et pour quatrième puissance les substitutions régulière- 

(x, z,j), {u, v), (x, J, z), 

dont chacune renfermera deux ou trois variables seulement. 

Il est bon d’observer que si, après avoir substitué à l’arrangement A un 
autre arrangement B, on veut revenir de l’arrangement B à l'arrange- 
ment A , cette seconde opération, inverse de la première, sera représentée , 
non plus par la notation ( , mais par la notation En conséquence, il 
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est naturel de dire que les deux substitutions 

O- (î) 

■.ont invertes l'une de l'autre. Cela posé, il est clair que, si In snbstitn 
tion ( ) fait passer à la place de x une autre variable y, la suhstitii 

tion inverse ( ) fera passer, au rontrairi*, y à la place de x. Si la sul>- 

/ B\ 

slitulion I A j se réduisait à une substitution circulaire du second on In , 
eu sorte qu'ou eût, par exemple, 

(a) = 

elle aurait pour effet unique il 'échanger entre elles les deux variables x, r, 
et se confondrait avec la substitution iuversc 


(b > = x >' 

Ajoutons que les facteurs circulaires de ( ^ j seront évidemment inverses 

«)• 


des facteurs circulaires de | 


§ tt. — Extension des notations adoptées dons le premier paragraphe. Substitutions srmbtnhlrs 

entre elles. 


Considérons n variables indépendantes 


J. J, a»---. 

et soient 

A, B, C, D, etc 


les arrangements divers qui peuvent être formés avec ces variables. Bien 
a empêchera de représenter par do simples lettres 

l\ Q, R,... 


les substitutions qui consistent à remplacer ces arrangements I on par l'autre, 
et de prendre, par exemple, 



ai . 
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Cela posé, les diverses puissances d’une substitution P se trouveront repré- 
sentées par les notations 

p°= t, P, P’, P*,...; 

et si l’on nomme/ l'ordre de la substitution P, c'est-à-dire la plus petite des 
valeurs entières de l pour lesquelles se vérifie la formule 

II) P'=*i 

alors, en désignait! par k et par l des nombres eutiers quelconques, on aura 

(a) s= P*. 

En généralisant la formule ( 2 ), on est naturellement amené à considérer 
non-seulement des puissances positives, mais encore des puissances négatives 
«le la substitution I’. En effet , pour assigner une signification précise à la 
notation 

P-', 

il suffit détendre, par analogie, la formule (a) au cas même où I devient 

négatif. Alors on trouve 

(3) P*' = P"-', 

et , en particulier, 

(41 P- = P'-. 

Si, pour fixer les idées, ou suppose i — û, et 

P = (•*> 7. *) («. *'). 

mi aura 

P-. _ P‘ — (x,*,^) (u, o). 

La substitution P"’ u’étant pas distincte de la substitution P ,- ‘, il en résulte 
que chacun des produits 

PP '* OU P-* P 


se réduit , comme on devait s'y attendre, à 

P‘ = P° = t. 

Donc, par suite, si l'on a 

P -1 sera la substitution qui, multipliée par , donne pour produit l'u- 
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nité, c'est-à-dire la substitution ( ^ , inverse de ^ Ainsi , les notations 

P, P-' 

désignent généralement deux substitutions inverses l'une de l’autre. 
Ajoutons que l’inverse de la substitution P* sera évidemment P“'. 

Deux substitutions étant toujours inverses l’une de l’autre, quand leur 
produit est l’unité, on en conclut que la substitution PQ a pour inverse Q -1 P - ’, 
et que, pareillement, la substitution P*Q* a pour inverse Q - *P“\ 

Deux substitutions distinctes 

p -0- Q= (“) 

seront dites semblables entre elles , quand elles offriront le même nombre 
de fucteurs circulaires et le même nombre de lettres dans les facteurs circu- 
laires correspondants, en sorte que les facteurs circulaires, comparés deux à 
deux, soient de même ordre. 

D’après cette définition, deux substitutions circulaires de même ordre seront 
toujours semblables entre elles, et l’on pourra en dire autant de deux sub- 
stitutions régulières qui, étant de même ordre, offriront le même nombre 
de facteurs circulaires. Ainsi, par exemple, la substitution circulaire de se- 
cond ordre 

sera semblable à chacune des substitutions 

(x, *), (x, u),..., ( 7 , z) 

La substitution du troisième ordre 

(*. /, *) 

sera semblable, non-seulement à son carré 

(*» *. ri- 
mais encore à chacune des substitutions 

(x,jr,u), (x, z, «),..., (7, z, m),..., (u, v, »),.... 

Ainsi encore les trois substitutions régulières , du second ordre , que Tou peut 
former avec quatre variables x, 7, z, u, savoir : • 

(x, 7) (z, u), (x, z) (7, «), (x, u) (7, z), 

sont semblables l’une à l’autre. 
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litant données deux substitutions P, Q semblables entre elles , on peut ton- 
jours écrire la seconde au-dessus de la première , de telle sorte que les lar- 
teuisr circulaires de même ordre se correspondent deux à deux. Alors, ans 
diverses variable.» que renfermait la substitution P, correspondront , dan« 
la substitution Q, d'autres variables qui remplaceront les premières. Cela 
pose, concevons que l oti présente les deux substitutions P, Q sous les formes 

--©• « - o- 

en prenant pour A un arrangement quelconque, et en nommant O celui que 
Ion obtient, lorsque dans l'.maiigcment A ou remplace chaque variable par la 
\ariable correspondante, prise dans la substitution Q. Il est clair que les 
deux substitutions 



I nan déliés seront semblables l'une à l’autre, déplaceront, de la même manière , 
les variables qui occupaient les mêmes places dans les arrangements A et C. Donc 
alors . si l'on écrit l'un au-dessus de l'autre, d'une part, les arrangements A 
et C, d'autre part, les arrangements B et I), les variables qui se correspondront 
dans les arrangements A et C, se correspondront encore dans les arrange- 
ments B et 0, produits, le premier, par l'application de la substitution P a 
(arrangement A; le second, par l'application de la substitution Q à l'arran- 
gement C. Donc on aura, dans l'bypotbese admise, 



üéeiproqueinerit , si la condition (5) est remplie, les deux substitutions 

p = (ü)’ Q = (?> 

appliquées la première à I arrangement A, la seconde a I arrangement C, 
déplaceront certainement, de la meme manière, les variables qui, daus 
ces deux arrangements, orrupaient les mêmes place». Donc, par suite, t es 
deux substitutions devront offrir le même nombre de facteurs circulaires, 
et le même nombre de lettres dans les facteurs circulaires correspondants, 
c’est-à-dire qu’elles seront semblables l une à l’autre. 

Il "est bon d'observer que les arrangements ci-dessus désigué* par les lettres 
A, B, C, I) sont censés comprendre généralement toutes les variables que 
l’on considère. Donc, pour trouver les variables qui doivent »e corres- 
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j tondre daus les arrangements A et C , il est nécessaire de mettre en évidence 
toutes les variables, et non pas seulement celles qui se trouveraient renfer- 
mées dans les valeurs des substitutions 1*, Q , réduites à leurs plus simples ex- 
pressions. Ainsi, par exemple, si les substitutions P, Q, formées chacune 
avec cinq des six variables 

X, y, z, u, e, w, 

se réduisent aux suivantes 

*' = (*, y, =)(«> *’)• Q = ( y > *> ")(•’• w u 

elles seront semblables l’une à l’autre. Mais, si l’on veut les présenter sous 
la forme 

p = (!)■ «=(?)• 

A, B, C, D étant des arrangements qui vérifient la condition (5), on devra 
commencer par mettre en évidence les six variables 


y , i, u, 

dans chacune des substitutions P, Q, en introduisant dans la substitution 
P le facteur de premier ordre (w), et, dans la substitution Q , le facteur (x). 
Alors, en écrivant Q au-dessus de P, de manière à faire correspondre les uns 
aux autres les facteurs circulaires de même ordre, on trouvera 

Q — [y, «)(*» w) (x), 

P = (x, j, z) (u, v) (tv), 

et , par suite , on pourra prendre 

A — xjsavw, C = yzuvwx. 


Si l'on adopte effectivement ces valeurs de A et de C, on trouvera encore 
B = PA — yzxvuw , I) = QB — zuywvx. 


et, par suite, on aura non-seulement 


mais aussi 


/C\ jjrtuwx \ . 


Ç)=(^Z)=V. 


U, V , w), 


Donc, les arrangements A, B, C, D serout, comme on devait s'v attendre, 
du nombre de ceux qui vérifient la formule (5). 
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Concevons maintenant que, les deux substitutions 

*■=(!)• «■=(?) 

étant semblables l une à l’autre, et représentées à l'aide de quatre arrange- 
ments A, B, C, D, qui vérifient la condition (5), on pose 



Alors on tirera de la formule (5), non-seulement 

(»>©=«, 

mais aussi 



D’ailleurs on aura identiquement 


qH 

smï >0 (d 

Donc, en égard aux formules 

(;)-«• 

O--. (î) 

i =R- 

on aura encore 

(6) 

Q = RPR- 


Si l’on posait 

ü = R- = 


la formule (6 deviendrait 

(7) 

\C J 

Q= S-QS. 



Nous pouvons donc conclure, de ce qui précède, que I’ étant une substi- 
tution quelconque, toute substitution semblable à P sera de la forme 

RPR-, 

ou, ce qui revient au même, de la forme 

S"’ PS. 
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Eu d'antre» termes, toute substitution semblable à P sera le produit de 
trois facteurs dont les deux extrêmes seront inverses l'un de l'autre, le 
facteur moyen étant précisément la substitution donnée P. Réciproquement , 
tout produit de trois facteurs dont les deux extrêmes seront deux substi- 
tutions inverses l'une de l’autre, le facteur moyen étant la substitution P , 
sera une substitution semblable à P. 

On peut remarquer encore que de la formule (6) on tire 

QR = RP. 


En conséquence, deux substitutions P, Q sont semblables l'une à l'autre, 
lorsqu'elles vérifient une équation de la forme 

(8) QR = RP. 

Concevons maintenant que P, Q soient deux substitutions quelconques 
semblables ou dissemblables. Les produits 


PQ, QP 

seront certainement des substitutions semblables entre elles. En effet, si l'ou 
pose 

(9) R = PQ, S = QP, 


on en conclura, d’une part , 


et, par suite, 
d'autre part, 
et, par suite. 


P = Q--S, 

R = Q-SQ; 
Q = P'R, 

S = P-' RP. 


On arriverait encore à la même conclusion , en observant que des for- 
mules (g) on déduit immédiatement l'équation 

(to) RP = PS , 

analogue à la formule (8). On peut donc énoncer la proposition suivante : 
Théorème. Les deux produits que l’on peut former avec deux substitu- 
tions données, en prenant l'une ou l'autre pour multiplicande, sont deux 
£r. d'An. fl d, PXri. «Ml T. III. (30* lltr.J 
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nouvelles substitutions, non-seulement de meme ordre, mais encore sembla- 
bles entre elles. 

Ainsi, par exemple, si l'on multiplie, i“ (x,je) par (je, *)j a®(7,*) par 
(x ,J'), on obtiendra, dans le second cas comme dans le premier, une sub- 
stitution du second ordre, et l'on trouvera 

(7> *) (*.7) = {•*, s. 7)> (*» 7) (7> *) = (*. 7> *)• 


§ III. — Sur les diverses formes que peut nos 'tir une même substitution , et sur te nombre des 
substitutions semblables à une substitution donnée . 

Soit P l'une des substitutions que l'on peut former avec n variables x , 
j-, z,. . et posons 

N= i.a.3. ..n. 

Si l’on présente cette substitution sous la forme d'un rapport qui ait pour 
termes deux des arrangements composés avec les variables x, je, z,..., 
alors, comme nous l’avons remarqué dans le § 1 er , on pourra prendre pour 
dénominateur de ce rapport un quelconque de ces arrangements, et par 
suite , en laissant toutes les variables en évidence , on pourra présenter la 
substitution P sous iV formes diverses. Ainsi, par exemple, si l’on prend 
n = 3, on aura N ~ 6, et la substitution du second ordre par laquelle on 
échangera entre elles les deux variables x , jr, pourra être présentée sous 
l’une quelconque des six formes 


/r«\ 

w, 




/Hr\ 

W-V 


Vr**/ 

\yxt) ’ 

\**r) 

\trx/ 


Le nombre des formes que peut revêtir une même substitution P se 
trouve notablement diminué lorsqu’on l'exprime à l’aide des facteurs cir- 
culaires dont elle est le produit, et que, pour représenter chaque facteur 
circulaire, on écrit entre deux parenthèses les variables qu'il reuferme, en 
les séparant par des virgules, et plaçant à la suite l'une de l’autre deux varia- 
bles dout la seconde doit être substituée à la première. Alors le nombre des 
variables comprises dans chaque facteur circulaire indique précisément l’ordre 
de ce facteur, et le plus petit nombre qui soit simultanément divisible par 
les ordres des divers facteurs représente l'ordre i de la substitution P. Alors 
aussi toute variable qui reste immobile quand on effectue la substitution P, 
doit être censée comprise dans un facteur circulaire du premier ordre , qui 
renferme cette seule variable, et, par suite, un tel facteur, représenté par 
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l'une des notations 

(*), Lr). (*).••-, 

est équivalent à l'unité. Les facteurs circulaires du premier ordre disparaî- 
tront toujours, si la substitution donnée P est réduite à son expression la plus 
simple. Mais ils reparaîtront nécessairement si l'on veut mettre en évidence 
toutes les variables. Il importe de connaître le nombre des formes différentes 
que peut revêtir, dans cette hypothèse, la substitution P. On y parvient aisé- 
ment de la manière suivante : 

Supposons, pour fixer les idées, que la substitution P, étant de l’ordre /, 
renferme 

f facteurs circulaires de l'ordre a ; 
g facteurs circulaires de l'ordre b ; 
etc..., et enfin 

r facteurs circulaires du premier ordre, en sorte que r exprime le nombre 
des variables qui restent immobiles quand on effectue la substitution P. 

On anra nécessairement 

(t) af+bg-h ... -+- r=n. 

Supposons encore qu’aprés avoir exprimé la substitution P à l'aide de ses di- 
vers facteurs circulaires, représentés chacun par une série de lettres com- 
prises entre deux parenthèses, et séparées par des virgules, ou veuille dé- 
terminer le nombre ta des formes semblables que l'on peut douner à la 
substitution sans déplacer les parenthèses, et, par conséquent, sans altérer les 
nombres de lettres comprises dans les facteurs circulaires qui occupent des 
rangs déterminés. Tout ce que l’on pourra faire , pour modifier la forme de 
la substitution P, ce sera ou de faire passer successivement à la première 
place, dans chaque facteur circulaire, une quelconque des lettres comprises 
dans ce facteur, ou d'échanger entre eux les facteurs circulaires de même 
ordre. Par suite, pour obtenir le nombre u des formes, semblables entre 
elles, que peut revêtir la substitution P, il suffira de multiplier le produit 

a r b * . . . 

des ordres de tous les facteurs circulaires par le oombre 
(t. a. .. /)(t. a. a. ..r) 

des arrangements divers que l'on peut former avec ces facteurs, lorsque, sans 
déplacer les parenthèses qui les renferment, on se borne à échanger entre eux 

aa. 
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de toutes les manières possibles les facteurs circulaires de même ordre. Ou 
aura donc 

(a) u = (■ .a. . .f) (t .a. ..g) . ..(i .a. ..r)afb g . ... 

Ainsi, par exemple, si l’on prend n= 5, a = 3 , /= ! , r— a, la for- 
mule (a) donnera 

u = (i.a)3 = 6. 

Effectivement, si l'on met en évidence les cinq variables x, y, z, u, v, dans 
la substitution 

(*. /, s ) 

composée avec trois de ces variables, on pourra la présenter sous la forme 

(X,J, *)(«)(t»), 

et, sans déplacer les parenthèses, on pourra donner à cette même substitu- 
tion six formes semblables, savoir : 


(x, J, t)(u)(v), (j, z, x) («)(•>), (z, x, j)(«)(v), 
(* . z) (?) ( u ), (jr, z, x) (?) («) , (z, x, j) (u) («). 


Il sera maintenant facile de calculer le nombre des substitutions semblables 
entre elles, et à une substitution donnée P, qui peuvent être composées avec 
n variables 

x, j, z,.... 


En effet, nommons 


P, F, P",... 


ces substitutions semblables à P. Supposons d’ailleurs que l'on représente 
cbacune d’elles par le produit de ses divers facteurs circulaires, en mettant 
toutes les variables en évidence, et en assignant aux parenthèses des places 
déterminées. Enfin , concevons que l'on donne & chacune des substitutions 
P, P% P",.... toutes les formes qu'elle peut revêtir dans cette hypothèse. 
Si l'on nomme o le nombre total des substitutions P, F, P',..., et u le 
nombre des formes sous lesquelles se présentera chacune d'elles, le produit 
utz exprimera non-seulement le nombre total des formes que revêtiront 
la substitution Pet les substitutions semblables k P, mais encore le nombre^ 
des arrangements divers que l'on peut former avec n variables. Car on devra 
évidemment retrouver tous ces arrangements, en supprimant les virgules et 
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les parenthèses dans les diverses formes obtenues. On aura doue 

(3) uo = N, 
la valeur de N étant 

N = i .a . 

et , par suite , on aura encore 

... N 

( 4 ) ® = -• 

Si la substitution P renferme f facteurs circulaires de l'ordre a, g fac- 
teurs circulaires de l’ordre b,..., enfin r facteurs circulaires du premier 
ordre, on aura , en vertu de la formule (a), 

u ■= (t.a.../)(i.a...g) ... (i.a...r)a / A*...., 

et par conséquent la formule (3) donnera 

° ~ (l.2...f)(l.2...g)..'.(l.2 

Si maintenant on désigne par 

Xts 

la somme des valeurs de a correspondantes aux divers systèmes de nom- 
bres qui peuvent représenter des valeurs de a, b, c . . ., propres à vérifier 
l’équation (t), ou, en d’autres termes, si l'on désigne par Xts la somme des va- 
leurs de ts correspondantes aux diverses manières de partager le nombre « 
en parties égales ou inégales ; alors Xts devra être précisément le nombre 
total des substitutions que l'on peut former avec n lettres. On aura donc 

(6) 2s = N, 

et, par suite, eu égard à la formule (5), 

W ^ (i.a...j)(i.a...A)(t.a...*). ..a»êV... 1 ’ 

Cette dernière équation parait digne de remarque. Si , pour fixer les idées , 
on pose n — 5, on trouvera 

n = 5 = 4 -+- 1 = 3 -t- a = 3 +« + i = a -i- a -t- 1 =a a -+- 1 -4- 1 -t- 1 = t -t- n- t -t- i -4- i . 
et, par suite, l’équation (y) donnera 


T 


ce qui est exact. 


■ i 

a 3 


I.l3 1.2 2’ 1.2.32 I .2. 3.4-5 
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$ IV. — Résolution de réquation linéaire et symbolique par laquelle se trouvent liées l’une à 
l'autre deux substitutions semblables entre elles. 


Soient P, Q deux substitutions semblables entre elles , formées avec 
il variables 


•*, jr, Z,..., 


ou du moins avec plusieurs de ces variables ; et supposons 

(t) P= (a, 6, 7,..., n)(X, p, v,..., p)...(f)(x)(t) 

(a) Q = (a\ S', «')(*'. K» f>')-(?')(x')C+')-- . 

ot', f, 7',..., X', fi', p';...; désignant les variables qui, 

dans la substitution Q, ont pris les places qu’occupaient les variables a. S, 
7,..., r) ; X, fi, v,..., p;... ; ç, x, tj*,,.. dans la substitution P. Représentons par 

A et C 


les arrangements auxquels se réduisent les seconds membres des formules (i) 
et (a), quand ou y supprime les parenthèses et les virgules placées entre les 
variables, en sorte qu’on ait 

( 3 ) -• A = aÊ'7.i.>! Xfiv ... p ...ç / ^ 

( 4 ) C = a'6'7'... jjTfiV... p'.„ 

Kntin , soient 


( 5 ) B = PA et D = QC 

les nouveaux arrangements qu’on obtiendra en appliquant à l’arrangement A 
la substitution P, et à l’arrangement C la substitution Q. On trouvera 


(6) B = Sy . . .») otfi v . . .p X . . -if ■/ ;t|< . . . , 

(7) 1) ss 6*7' . . •tj'a'fiV. . .p'X'. . •?'x' l K* ■ • • 


Par conséquent, les variables qui, prises deux à deux, se correspondaient 
mutuellement dans les arrangements A, G, se correspondront encore dans 
les arrangements B, D ; et cela devait être ainsi , puisque les substitutions 
semblables P, Q, présentées sons les formes semblables (1) et (a), ont eu pré- 
cisément pour effet de déplacer de la même manière les variables sembiable- 
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meut placées dans les arrangements A et C. On aura donc 

w 0=© ■ 

Cela posé, faisons, pour abréger, 

©-©-»• 

On aura, par suite, 

(9) D=RB, C = HA; 

et des équations (g - ?, jointes aux formules ( 5 ), on tirera 
D = RPA, C = QRA , 

par conséquenl 

(10) QRA = RPA, 
et 

(u) QR = RP. 

Réciproquement, si les substilutions P, Q sont liées entre elles par une équa- 
tion semblable à la formule (11), alors, en appliquant à un arrangement 
quelconque A la substitution 

QR = RP, 

on retrouvera l’équation (10), et, en posant, pour abréger, 

Mi)- b =(î)- <mî)- : 

ou , ce qui revient au même , 

B ss PA, C = RA, D = QC, 
on tirera de l’équation (10) 

D = RB, R = (J). 

On aura donc alors 

«-©-©• 

et, par snite, les substitutions 

»-(!)• <HÎ) 
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seront semblables l'une à l’autre, puisque, en vertu de la formule (ta), elles 
devront déplacer de la même manière les variables qui se correspondent 
dans les deux termes de la substitution 

' »• 

Il importe d’observer que les deux membres de la formule (t t) sont les 
produits qu'on obtient en multipliant les deux substitutions semblables P 
et Q par une nouvelle substitution R dont la première puissance entre, dans 
l’un des produits, comme multiplicande, et dans l’autre produit, comme 
multiplicateur. Pour obtenir cette nouvelle substitution R, il suffit d’expri- 
mer la substitution P à l'aide de ses facteurs circulaires, en mettant toutes les 
variables en évidence, et d’écrire au-dessus de P la substitution Q, présentée 
sous une forme semblable à celle de P, puis de transformer les deux substi- 
tutions Q, P en deux arrangements C, À par la suppression des parenthèses 
et des virgules placées entre les variables. Ces deux arrangements C, A seront 
les deux termes d'une substitution R qui vérifiera la formule (n). Il y a 
plus : d’après ce qui a été dit ci-dcssus, toute valeur de R propre à vérifier 
cette formule sera évidemment fournie par la comparaison des deux substi- 
tutions semblables P, Q, superposées l’une à l'autre, ainsi qu'on vient de l'ex- 
pliquer. D’ailleurs, eu laissant P sous la même forme, on pourra donner 
successivement k Q diverses formes semblables à celle de P, et semblables 
entre elles, dont le nombre u sera déterminé par l'équation (a) du para- 
graphe précédent; et, par suite, il est clair que la substitution R admettra 
un nombre u de valeurs distinctes. Doue, si l’on résout par rapport à R 
la formule (ti), c’est-à-dire 1 * équation symbolique et linéaire k laquelle 
doit satisfaire la substitution R, on obtiendra un nombre u de solutions 
diverses correspondantes aux diverses formes de la substitution Q. 

Si, en supposant connues, non plus les substitutions semblables P, Q, 
mais l'une d'elles, P par exemple, et la substitution R, on demandait la va- 
leur de Q déterminée par la formule (t i), ou , ce qui revient au même, par 
la suivante 

( 1 3) Q = RPR-', 

on remarquerait que, pour passer de la valeur de P, donnée par la for- 
mule (i , à la valeur de Q, donnée par la formule (a), il suffit de faire subir 
aux variables x, y, 2 ,. . . les déplacements par lesquels on passe de la va- 
leur de A, donnée par la formule (3), à la valeur de C, donnée parla for- 
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mule (4), c'est-à-dire les déplacements qui sont indiqués par la substitution H. 
En opérant ainsi, on obtiendrait la seule valeur de Q qui vérifie la for- 
mule (i3). 

Nous savons donc maintenant résoudre les deux problèmes suivants : 
i" Problème. Etant données n variables x, y, z,. . et deux substitu- 
tions semblables P, Q, formées avec ces variables, trouver une troisième 
substitution R qui soit propre à résoudre l'équation linéaire 

RP = QR. 

Solution. Exprimez la substitution P à l’aide de ses facteurs circulaires , 
eu mettant toutes les variables en évidence, puis écrivez au-dessus de la 
substitution P la substitution Q, présentée sous une forme semblable à celle 
de P. Supprimez ensuite les parenthèses et les virgules placées entre les va- 
riables. Les deux substitutions Q , P seront ainsi transformées en deux arran- 
gements qui seront propres à représenter les deux termes de la substitu- 
tion H. 

Corollaire. Les substitutions P, Q peuvent ne renfermer qu’une partie 
des variables x,y, z,...-, mais, pour obtenir toutes les solutions de l’équa- 
tion 

RP = QR, 

on devra, comme nous l’avons dit, mettre toutes les variables en évidence, 
même celles qui ne seraient renfermées dans aucune des deux substitu- 
tions P, Q, si ces substitutions étaient réduites à leur plus simple expression, 
il en résulte que, les substitutions P, Q restant les mêmes, le nombre des so- 
lutions de l'équation symbolique linéaire 

RP = QH 

croîtra en même temps que le nombre des variables x,_y, z,. . . . 

Pour éclaircir ce qu’on vient de dire, supposons que les substitutions 
P, Q, réduites à leur plus simple expression, soient deux substitutions cir- 
culaires du second ordre , et que l’on ait 

p = (*».r)» Q = (*,s). 

Si les variables x ,jr, z,... se réduisent à trois, alors , P étant présenté sous 
la forme 

(*> J) (*). 

Q pourra être présenté sous l’une des formes semblables 

(•*. *) ( jr ), (z, x) (j), 

ti. tf ên. et d- Ph math., T. III. (30* litr.J si 
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cl , par suile, la valeur de R devra se réduire à l’une des substitutions 

(ZY (ZY 

ou , ce qui revient au même , à l'une des substitutions 

(.r. 2 ). (*. jY 

Si , au contraire, l’on considère quatre variables x, j, a, u, alors, P étant 
présenté sous la forme 

(x, j) (a) («), 

Q pourra être présenté sous l’une quelconque des formes semblables 

(*. =) (7) («). (*» *) (j) («). (*. 2 ) («) ( J)> (®. *) (“) (/). 
et , par suite, R pourra être l'une quclcouque des quatre substitutions 



/«r«\ 

( au A, 

/sxujr\ 

Vxr'itt/ 

W*“/ 

\x/zu) 

W-«/ 


nu, ce qui revient au même, l’une quelconque des quatre substitutions 

(r> *), (•*.*. r). (7.2.**)» (•*> 2, «,j). 

a* Problème. Etant données n variables x, a,..., et deux substitu- 
tions semblables P, Q, formées avec ces variables, trouver la substitution y 
semblable à P, et déterminée par la formule 

Q= RPR"'. 

Solution. Exprimez la substitution P à l’aide de scs facteurs circulaires, 
puis effectuez dans P les déplacements de variables indiqués par la substi- 
tution R, en opérant comme si P représentait un simple arrangement. 

Corollaire. Pour résoudre ce second problème, il n’est pas nécessaire 
de mettre toutes les variables en évidence , commè on doit le faire (générale- 
ment quand il s’agit d’obtenir toutes les solutions du premier; et l’ou peut 
se servir de substitutions réduites <1 leurs plus simples expressions. Si, pour 
fixer les idées, on prend 

P = (x, j), R=(x,z,j), 

alors , en appliquant la règle ci-dessus établie, on trouvera , quel que soit 
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d’ailleurs le nombre des variables données, 

RPR-' = (z, x), PRP-' x). 

-Si I on supposait, au contraire, 

P = (x , jr\ R = (X, 2 ) {jr, u), 

on trouverait 

RPR-' = (*, u\ PRP-' = (r, *) (x, u). 

§ V. — Sur les facteurs primitifs H* une substitution donnée. 

Nommons P l’une des substitutions que l'on peut former avec n variables 

x,.r,z,..., 

et concevons que l’ordre « de cette substitution ait été décomposé en facteurs 

et, è, C,* t * 

premiers entre eux , enfin, soit l un nombre entier quelconque. Eu vertu d'un 
théorème précédemment établi (page t45), on pourra toujours satisfaire à 
l'équivalence 

fi) ..)==/, (rnod.i), 

par des valeurs entières de a, S, D'ailleurs , t étant l'ordre de la substitu- 
tion P, une équivalence de la forme 

1=1' -t- l"-h ., ., (mod.i), 

entraînera toujours l'équation 

P* = P****'' 4 '"* “ p** P** 

Donc la formule (i) entraînera la suivante 

< i- i 

, P'=P‘V P'*...; 

el comme , en posant, pour abréger, 

i t i 

(a) P^ü, P* = V, P ; = W,..., 

a 3. 
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on aura encore 


' v i c -y 

P' = U*, P‘ = V 5 , p ; =W',..., 


on tirera definitivement de la formule (i), jointe aux équations (a). 


(3) 


p'=u-v 6 w y .... 


Dans le cas particulier où I se réduit à l’unité, les exposants a, ê, y,... sont 
uniquement assujettis à vérifier l’équivalence 


(4) *(o ï + r ■ + ' • • ( tn °8- 

et la formule (3) donne 


(5) 


P = U*V C W'.... 


Il est bon d’observer que, l’ordre i de la substitution P étant la plus petite 
valeur entière et positive de l propre à vérifier l’équation 

P' = t, 

l’ordre de la substitution 

■ 

U = P*, 

on la plus petite valeur entière et positive de k propre à vérifier la formule 


P“ = i, 


••era nécessairement 


k — a. 

Pareillement / les ordres des substitutions 


i i 

V=P‘, W = P%... 

se trouveront représentés par les facteurs b , c,... du nombre i. 

Concevons à présent que, p, q, r,... étaut les facteurs premiers de i, on ait 

(6) i = p J q t r*. ... 

On pourra prendre 

(7) « = P r , b — q*, c = r*,. . 
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et, par suite, les nombres 

P f , <f, r\... 

exprimeront les ordres respectifs des substitutions 

U, V, w 

bailleurs, d'après ce qui a clé dit à la page 161 , l'ordre d'une substitution 
quelconque P est divisible par l'ordre de chacun des facteurs circulaires 
de P. Donc l’ordre p 1 de la substitution 11 devra être divisible par l'ordre de 
chacun des facteurs circulaires de U. Donc, puisque les diviseurs de p r ue 
pourront être que des puissances du nombre premier p , la substitution I 
jouira de cette propriété remarquable, que les ordres de ses divers facteurs 
circulaires seront tous des puissauces d'un même nombre premier p. Pareille- 
ment, les ordres des divers facteurs de la substitution V, ou W, etc., seront 
tous des puissances du nombre premier q, ou r, .... 

D’autre part, puisque U" représente le produit de a facteurs égaux à U, 
que V e représente le produit de ë facteurs égaux à V,..., il résulte de la for- 
mule (5) que la substitution P peut être décomposée en facteurs dont chacun 
se confonde avec l'une des puissances de P désignées par les lettres P, V, W,.... 
Cela posé, les substitutions 

U, V, W,... 

joueront, par rapport à la substitution P de l’ordre », un rôle analogue à 
celui que les facteurs 

P r , y*, r*,—, 

dont chacun est nue puissance d'un nombre premier, jouent eux-mêmes pat- 
rapport au nombre eutier i. Ou peut remarquer aussi que les substitutions 
U, V, W,... représentent des puissances de P desquelles on peut déduire toute- 
les autres à l’aide des formules (3) et (5). Mlles offrent donc encore, pour cette 
raison, une certaine analogie avec certaines racines des équations binômes, 
savoir, avec celles qui sont désignées sous le nom de primitives, et qui , éle- 
vées à des puissances diverses, reproduisent toutes Iesautrcs racines. Pour con- 
server le souvenir de ces diverses aualogics , nous dirons que les substitution- 

V, V, W,..., 

déterminées par les formules (a), sont les facteurs primitifs de lu substitu- 
tiou P. 


( i»î ) 

De plus , nous appellerons substitution primitive celle qui n aura d'autre-, 
facteurs primitifs qu’elle-mème, on, en d’autres termes, celle dont l'ordre 
sera nue puissance d’uu nombre premier. 

Ola posé , la substitution 

. ‘ (a:, j, 2 , u) {v, tv), 

formée avec six variables , sera une substitution primitive du quatrième 
ordre, représentée par le produit de deux facteurs circulaires dont les or- 
dres a et 4 se réduiront à la première et à la seconde puissance du nombre 
premier a. 

Au contraire , la substitution circulaire 

P ={x,jr, s, «, v, tv), 
dont l’ordre est exprimé par le nombre 

6 = a . 3, 

sera décomposablc en facteurs primitifs, représentés chacun par l’une des 
substitutions régulières 

L' = P 1 = (x, s, v) (/, «, tv), V = P> = (x, u) ( y , v) (z, iv). 
Effectivement, en adoptant les valeurs précédentes de D et V, on trouvera 
D*V = P T = P; 

et, par conséquent, 

P = Ü*V. 

Enfin, si l'on pose 

P = (X, J, Z) (u, v), 

P sera une substitution du sixième ordre, que l'on pourra décomposer 
en facteurs primitifs représentés chacun par l’une des deux substitutions 
circulaires 

ü = P* = (x, x, J), V = P* = ( u , v), 
et que I on déduira encore de ces facteurs à l’aide de la formule 

P = Ü*V. 
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$ VI. — Sur les dé rivées d'une ou de plusieurs substitutions t et sur les systèmes de substitution» 

conjuguées . 

Étant donnée» une ou plusieurs substitutions qui renferment les n lettres 
x,j\i,..., ou du moins plusieurs d'entre elles, je nommerai substitutions 
dérivées toutes celles que l'on pourra déduire des substitutions données, mul- 
tipliées une ou plusieurs fois les unes par les autres, ou par elles-mêmes . 
dans un ordre quelconque; et les substitutions données, jointes aux substitu- 
tions dérivées, formeront ce que j’appellerai un système de substitutions 
conjuguées. L'ordre de ce système sera le nombre total des substitution- 
qu'il présente, y compris la substitution qui offre deux termes égaux et se 
réduit à l’unité. 

Lorsque les substitutions données sc réduisent à une seule I*, les substitu- 
tions dérivées se confondent avec les puissances de i’ et forment un système 
de substitutions conjuguées qtti est d’nn ordre représenté par l'ordre de la 
substitution P. 

Le système de toutes les substitutions que l’on peut former avec n lettres 
x,jr, 2 ,... est évidemment un système de substitutions conjuguées. Si l'on 
nomme 

A, B, C,... 

les dii ers arrangements qui peuvent être formés avec les n variables x. y . r,..., 
les substitutions comprises dans le système dont il s’agit seront 

<0 (î)- (!)• ( c .) 

et le nombre iV de ces substitutions, ou l'ordre du système, sera déterminé 
par la formule 

JV = i .a. 3. . .n. 

Soit maintenant 

(a) «, É, Q, R,.~ 

t 

un système quelconque de substitutions conjuguées. It’apre- la déliuittuu 
même d'un tel système, on devra toujours reproduire les mêmes substitutions, 
rangées seulement d'une autre manière, si on lçs multiplie séparément par 
l'une quelconque d'entre elles, ou bien encore si l’une quelconque d’entre 
elles est séparément multipliée par elle-même et par toutes les autres. Doue, 
si l'on nomme S l’une quelconque des substitutions (a), les divers termes d< 
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(3) S, SP, SQ, SU,..., 
ou bien encore de la série 

(4) S, PS, QS, RS 

se confondront avec les termes de la série (a) rangés dans un nouvel ordre. 
Ajoutons qu’jl est facile d’établir les propositions suivantes: 
i" Théorème. I.’ordre d’un système de substitutions conjuguées relatives 
à n variables est toujours un diviseur du nombre N des arrangements que l'on 
peut former avec ces variables. 

Démonstration. Supposons que le système donné soit celui que présente la 
série (a), et nommons M l’ordre de ce système. Si la série (a) se confond avec 
la série (i), on aura précisément M=.N\ dans le cas contraire, désignons 
par U, V, W,... des substitutions qui fassent partie de la série (t) sans appar- 
tenir à la série (a). Si l’on nomme m le nombre des termes de la série 

(5) i, U, V, W,..., 
le tableau 

1 1 , P, Q, R,..., 

U, UP, LQ, ÜR,..., 

V, VP, VQ, VR,..„ 

W, WP, W’Q, WR,..., 
etc.... 


offrira m suites horizontales composées chacune de M termes , et Ions les 
termes de chaque suite seront distincts les uns des autres. Si , d’ailleurs, deux 
suites horizontales différentes, par exemple la deuxième et la troisième* 
offraient des termes égaux, en sorte qu’on eût 


on en conclurait 
ou simplement 


VQ = L’P, 

V = UPQ ', 

V = US, 


S = PQ- 1 étant un terme de la série (a). Donc alors, dans le tableau (6), le 
premier terme V de la troisième suite horizontale serait déjà un des termes 
de la seconde. Donc tous les termes du tableau (6) seront distincts les uns 
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de* autres, ai le premier terme de chaque suite horizontale est pris eu de 

condition SUIteS P, ' éC, ' dcU ' eS - °‘ coureV( * ns V'™ remplissant toujours cette’ 
ondition , ou ajoute sans cesse au tableau (6) de nouvelles suites eu faisant 

~e ainsi le nombre m. On ne pourra être arrêté dans cette’ 

suite /.T I ,ableaU (6) renftrmcra les N ‘«'«es compris dans la 
sul e (*); 11,315 alors on aura évidemment * 

N = mlU. 

Donc M sera un diviseur de N . 

,,n“ 11 7 ';° n f tableau (6) on pourra,, substituer 

un autre tableau de la forme 

•- P. Q, R 

U, PU, QU, RU,..., 

V, PV, QV, RV„ 

W, PW, QW, RW,..., 

etc. 


(8) 


..?* rA TT’ y°f e d ’" n s 5’ stime de substitutions conjuguée* est divi- 
Mbit- par 1 ordre de chacune de ccs substitutions. 

Démonstration. Supposons toujours que le système donné soit celui que 
présente la série (a). Si l’on uomme a l'ordre de la substitution P, la suite (5 ) 
devra renfermer en premier lieu les substitutions 


(9) 


i,P, P*,..., P 


Soit d’ailleurs Q l’une des substitutions qui appartiennent à la série (a) sans 
faire partie de la suite (g). La suite (a) renfermera les substituions 

(*°) Q. PQ, P’Q,..., P-'Q, 

et aucune de celles-ci ne pourra se confondre avec l’une des substitutions 
I,P, P*,..., P—; 
car si l’on avait, par exemple, 

P*Q = P*, 

on en conclurait 


Q = P*-*. 

E*. d An et de Pk. math., T. 111. 30* H*f.) 
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Soit encore R une substitution qui fasse partie de la suite (a) , sans être 
renfermée, ni dans la suite (9) , ni dans la suite(io). l.a suite (2) renfermera 
nécessairement les substitutions 

R, PR, P’R , P-'R; 

et aucune de ces dernières ne sera comprise , ni dans la suite (9) , ni 
même dans la suite (10); car, si l’on avait, par exemple, 

P*R = P*Q, 

on en conclurait 

R = P*-*Q. 


Eu continuant ainsi, 011 partagera facilement la suite des substitutions 
conjuguées 

1, P, Q, R,... 

en plusieurs suites. 


., P, I»,..., P—, 

Q, PQ, I”Q,..., P— Q, 

R, PR, P*R,. , P*"'R, 
etc. , 


dont chacune renfermera a substitutions diverses. Donc, si Ion nomme M le 
nombre des substitutions conjuguées 

t, P, Q, R,..., 

ou, ce qui revient au même, l’ordre de leur système, M sera un multiple 
des. 

Corollaire. 11 importe d’observer qu’en opérant toujours de la même 
manière, on pourrait intervertir l’ordre des facteurs, et substituer ainsi au 
tableau (1 1) un tablean de la forme 


t, P, P»,..., P*-, 

Q, QP, QPV-m QP“~\ 

R, RP, RI”,..., RP* - ', 
etc. 

3 ' Théorème. Soient 

P. Q 

deux substitutions, la première de l'ordre a, la seconde de l'ordre b\ et 
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supposons ces deux substitutions permutables entre elles, en sorte qu on ail 

(•3) QP = PQ. 

Si d'ailleurs, h, k étant deux entiers quelconques, l'équation 

(»4) P*Q* = i 

ne se vérifie jamais , excepté dans le cas où l’on a 

(15) P*=t, Q* = t, 

les deux substitutions P , Q et leurs dérivées composeront un système de sub- 
stitutions conjuguées dont l'ordre sera précisément le produit ah. 

Démonstration. En effet, soit S une dérivée quelconque des deux substi- 
tutions P, Q. Celte dérivée sera le produit de facteurs égaux, les uns à P, 
les autres à Q; mais, en vertu de la formule (t 3) , l’ordre dans lequel ces 
facteurs seront écrits pourra être interverti arbitrairement. Donc on pourra 
faire en sorte que chacun des facteurs égaux à P précède chacun des facteurs 
égaux à Q , et réduire S à la forme 

( 16 ) S = P*Q*. 

Cela posé , comme les valeurs distinctes de P* répoudroul aux valeurs 
o, t , a a — t 

de l’exposant A, et les valeurs distinctes de Q* aux valeurs 
o, t, a,. . b — t 


de l’exposaut A , il est clair que les valeurs distinctes de S seront toute- 
comprises dans le tableau 


1 . 

P, 

P* 

p—', 

Q. 

PQ. 

P’Q,..., 

ry 

T 

t 

— 

Q’, 

PQ*, 

P’Q’,.., 

P-'Q*, 

Q*-', 

PQ*-' 




Elles seront donc représentées par les divers termes de ce tableau, si ce- 
termes sout tous inégaux entre eux. Or, c’est ce qui arrivera certainemcui 
dans l'bypothèse admise ; car, si I on suppose 


('«) 


p*Q»_ P*Q» 


a",. 
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h, h' désignant deux nombres dont chacun soit inférieur à l'ordre a de la 
substitution I’, et A, A' deux nombres dont chacun soit inférieur à l’ordre b 
de la substitution Q, l'équation (18) donnera 

( 19 ) p*-S’QS— *• _ , . 

et puisque, dans l'hypothèse admise, la formule (t/j) entraîne toujours les 
formules (t 5 ), l’équation (19) entraînera les suivantes: 

P*-* - = 1, O*-* = 1, 

desquelles on tirera 

(ao) P* = P\ Q* = Q*. 

Doue, si les conditions (ao) ne sont pas remplies, l'équation (18) ne pourra 
subsister, et l’on peut affirmer que deux termes distincts du tableau (17) 
amont des valeurs distiueles. D’ailleurs les termes de ce tableau , qui ren- 
ferme a ligues verticales et b ligues horizontales , sout en nombre égal au 
pioduit a b. Donc, dans l'hypothèse admise, ce produit représentera pré- 
cisément le nombre des valeurs distinctes de P, ou, ce qui revient au mime . 
I ordre du système des substitutions dérivées de P et de Q. 

Observons au reste que, dans l'hypothèse admise, on aura identiquement 

P*Q* = Q‘P\ 

et qu'en conséquence les substitutions (17) se confondront respectivement 
avec celles que renferme le tableau 



/ 

1*, 

V* . . 

* > • • •» 

Do— < 


Q. 

QP, 

QP’, .... 

QP~\ 

(ai) 

Q a , 

Q*P, 

Q’P*,.. 

, Q a l*-, 


\ Q'’- 1 

, Q*-* P, 

Q*"' P 1 ,.. 



Des raisonnements entièrement semblables à ceux dont nous venons de 
faire usage suffiraient encore pour établir les propositions suivantes 
4* Théorème. Soient 

P, Q, R,... 

diverses substitutions permutables entre elles, en sorte qn'on ait 
fa a) QP = PO, RP = l’R RQ = QR , . . . ; 
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a l'ordre de la substitution P, 
b l'ordre de la substitution Q, 
c l'ordre de la substitution fi , 
etc. 


Si , d'ailleurs , h , k , étant des entiers quelconques, l'équation 
(»3) P*Q*R'. . . = i 


ne se vérifie jamais, excepté dans le cas où l’on a 


(» 4 ) 


P*=i. Q 1 = , , R 1 = t,.,.; 


les substitutions P, Q, R,... et leurs dérivées composeront un système de 
substitutions conjuguées dont l’ordre sera précisément le produit abc . . . des 
ordres des substitutious données P, Q , R , . . . . 

Corollaire. 11 est clair que l’équation (a 3) entraînera toujours les équa- 
tions (i4) i si les substitutions 


P, O, R 


tmo . A u'ituo’i -*L <( 

! . ïf , O ï 


réduites à leurs plus simples expressions , sont formées avec des variables di- 
verses, en sorte que jamais deux de ces substitutions ne renferment la même 
variable. En effet , concevons que les substitutions 


P, Q, R,... 


soient formées, la première avec les seules variables a. S, y,..., la seconde 
avec les seules variables X, fl, v,... ; la troisième avec les seules variables 
?, X’ ’]'»•— Ces divers systèmes de variables seront encore ceux qui servi- 
ront respectivement à former les substitutions 

P*, Q*, IP,..., 


h , k, /,... étant des nombres entiers quelconques. Cela posé , pour appliquer 
à un facteur quelconque une substitution de la forme 

S = P*Q‘R'..., 


il suffira de faire subir aux variables a, ê, y,... les déplacements indiqués 
par la substitution P*, aux variables X, p., v,... les déplacements indiqués 
par la substitution Q*, aux variahles ?, / , t|>, ... les déplacements indiqués 
par la substitution R',.... Donc, pour que l’équation (a3) subsiste , ou, ce 
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qui revient au même , pour qu'aucune des variables données ne soit déplacée 
par la substitution S, il sera nécessaire et il suffira que les variables a, S 
ne se trouvent point déplacées par la substitution 1 ’*, ni les variables X,p., 
par la substitution Q*, ni les variables 9 , / , <|/,.„ par la substitution K',..., 
et que Ion ait en conséquence 

P*=i, Q*=t, 

On peut donc énoncer encore-la proposition suivante : 

5* Théorème. Soient 

(»5) P, Q, H,... 

diverses substitutions formées avec des variables diverses. Non-seulement 
ces substitutions seront permutables entre elles , mais , de plus , étant jointes 
à leurs dérivées, elles fourniront un système de substitutions conjuguées, 
qui sera d'un ordre représenté par le produit des ordres des substitutions 

l*. Q,K 

Corollaire. St la série (a5) renferme une seule substitution de l’ordre a, 
une seule de l’ordre 6 , une seule de l’ordre l’ordre du système des sub- 
stitutions P, Q, II,... et de leurs dérivées sera le produit abc.... Si, au con- 
traire, la série (a 5) renferme h substitutions de l’ordre a, k substitutions de 
lordre b, l substitutions de l’ordre c, ... , ces diverses substitutions, jointes 
à leurs dérivées, composeront un système dont l'ordre sera représenté par 
le produit 

§ Vît. — Sur tes s/ sternes de substitutions primitives et conjuguées. 

Soient P une substitution régulière qui renferme n variables X , y, 
a l'ordre de cette substitution, 
b le nombre de ses facteurs circulaires; 
les trois nombres a, b, n seront liés entre eux par la formule 

n — ah. 

Cela posé, concevons que Ion range sur a lignes horizontales distinctes, 
et sur b lignes verticales, les n variables comprises dans P, en plaçant à la 
suite l'une de l’autre, dans une même ligne horizontale, les variables qui se 
suivent immédiatement dans un même facteur circulaire de P. On obtiendra 
encore une substitution régulière Q de l’ordre n, en prenant pour facteurs 
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de Q, a substitutions circulaires de l’ordre b , dans chacune desquelles se- 
raient placées, à la suite l’une de l’autre, les variables que renferme une même 
ligne verticale. De plus , il est clair que les deux substitutions 

P, Q. 

dont l’une aura pour effet unique d'échanger entre elles les lignes verticales , 
tandis que l’autre aura pour effet unique d'échanger entre elles les lignes 
horizontales, seront deux substitutions permutables entre elles, par con- 
séquent deux substitutions dont les dérivées seront toutes comprises dans 
chacun des tableaux 


1» 

P, 

PV.., 

P— , 

Q, 

QP» 

QP*,..., 

QP*-', 

Q’, 

Q'P, 

Q’P» 

Q’P*', 

0*“', 

Q*-'P, 

Q*"'P’ 

Q6 -ipo-i . 

•» 

P, 

P*,..., 

P** - ', 

Q, 

PQ, 

P’Q. • • • , 

P-'Q. 

Q*, 

PQV 

PQ’ 

pa-JQl 

Q*"\ 

PQ*”\ 

P’Q*-',..., 



et formeront un système de substitutions conjuguées de l'ordre n — ah. 
Si, pour fixer les idées, on pose 

n = 4 = a x a, 

alors, avec les quatre variables 

x. J, 

Zy U, 

rangées sur deux lignes horizontales et sur deux lignes verticales, on pourra 
composer les deux substitutions régulières 

P = (x, f) (s, II) et Q = (x, 2 ) (_r, «), 

qui seront permutables entre elles; et ces deux substitutions formeront , avec 
leurs dérivées 


i et PQ — QP, 
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un système de substitutions conjuguées 

>, P, 

Q, l’Q 

qui sera du quatrième ordre. Pareillement, si l’on pose 
« = 6 = 3xa, 

alors, avec les six variables 

x> s * 

U, V, tv, 

rangées sur deux lignes horizontales et sur trois lignes verticales , on pourra 
composer les deux substitutions régulières 

P = 0*1 7 , ï) («. e, tv), Q = (x, u) (J-, v) (z, tv), 

qui seront permutables entre elles; et ces deux substitutions formeront, avec 
leurs dérivées, un système de substitutions conjuguées qui sera du sixième 
ordre. Au reste, ce dernier système ne sera autre chose que le système des 
puissances de la substitution circulaire 

(x, tv, jr, u, i, v), 

dont P et Q représentent les facteurs primitifs. 

Au lieu de ranger les n variables données sur a lignes horizontales et sur 
h lignes verticales, on pourrait représenter ces variables par une seule lettre s 
affectée de deux indices, et représenter même les deux systèmes d'indices 
par deux nouveaux systèmes de lettres 

a, 6, y,..., ft, v,... 

Ainsi, par exemple, on pourrait représenter les six variables 

x, J, z, 

“• P, h», 

par 

f «,i> s c,i> S ;, il 

f *.e, f «,e> s i, /»’ 

et alors les substitutions 

p = (*» 7> *) («» <’> w), Q = (x, u) (/, v) (a, tv) 
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s'offriraient sous les formes 

P=(a,ë,y), Q = (X,,s), 

qui rendraient sensible la propriété qu’ont ces deux substitutions d’être 
permutables entre elles. 

Concevons maintenant que le nombre entier 

n — abc . . . 

soit décomposable eu plusieurs facteurs a, b, r,... , égaux ou inégaux. Alors 
on pourra représenter n variables diverses 

x, 7, z,... 

par une seule lettre s affectée de plusieurs indices, le nombre l de ces indices 
étant égal au nombre des facteurs a, b, c. . . . , et représenter même les di- 
vers systèmes d'indices par divers systèmes do lettres 

si, 6, y,..., 

X, fi, v,.. , 

?. JC. + >•••. 

etc. 

Cela posé , les substitutions P, Q, ... qui, étant exprimées à l aide des lettres 
a, (i, y,..., X, fi, v,..., ç, y, <{1, ... , se présenteront sons les formes 

;3) P = (#»€, y.—)i Q = (X, fi, v,...), R = (?, X» ♦ *••■)* — , 

seront évidemment des substitutions permutables entre elles, la première de 
l’ordre a , la seconde de l’ordre b, la troisième de l'ordre c,...; cl elles 
composeront, avec leurs dérivées, un système de substitutions conjuguées 
dont l’ordre sera 

« = abc .... 

Ajoutons que, si les substitutions ( 3 ) sont exprimées à l’aide des n lettres 

x, 7, z,..., 

chacune d elles sera une substitutiou régulière qui renfermera toutes ces 
lettres, P étant le produit de J facteurs circulaires de l'ordre n, Q étant 

pareillement le produit de ^ facteurs circulaires de l'ordre b,.... 

,1 J, PK lit. ;SO« livr.î »5 
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Dans le cas particulier où les l facteurs a,b,c,... deviennent égaux entre 
eux, on a 

n = af, 

et les substitutions 

P, Q, R, - 

forment avec leurs dérivées un système de el substitutions diverses qui sont 
toutes de l’ordre a, si a est un nombre premier, à l’exception de celle qui 
se réduit à l'unité. 

Au reste, les propositions diverses auxquelles nous venons de parvenir 
peuvent encore être généralisées, ainsi que nous allons l’expliquer. 
Considérons toujours un système de n variables 

X, J, s, .... 

Soient d'ailleurs a un nombre entier égal ou inférieur à n , et ha un multiple 
de a contenu dans n. Enfin , conecvous qu'avec ah variables , prises au ha- 
sard , on forme h groupes divers composés chacun de a lettres, et nommons 

(4) P«. P»» — » R* 

h substitutions circulaires de l’ordre a , dont chacune soit formée avec les 
variables comprises dans un seul groupe. Ces substitutions étant permutables 
entre elles , le système de ces mêmes substitutions, et de leurs dérivées, sera 
de l'ordre 

Ajoutons que, si a est un nombre premier, le système dont il s'agit renfer- 
mera seulement des substitutions régulières de l’ordre n, dont quelques-unes, 
savoir, les substitutions (4) et leurs puissances, se réduiront à des substitutions 
circulaires de l’ordre a. 

Soient maintenant h un nombre égal ou inférieur à h,elklt un multiple de h 
contenu dans h. A vec plusieurs des précédents groupes que j’appellerai grou- 
pes de première espèce, on pourra composer des groupes de seconde es- 
pèce , dont chacun embrasse h groupes de première espèce , et dont le nombre 
soit égal à k. Cela posé, nommons 

:5) Qi, Q,-.., Q* 

dos substitutions dont chacune consiste à permuter circulaircment entre eux 
les h groupes de première espèce compris dans un seul groupe de seconde 
espèce. Chacune des substitutions (5), exprimée à l'aide des variables primi- 
tives, sera une substitution régulière équivalente au produit de a facteurs 
circulaires dont chacun sera de l’ordre h ; et ces substitutions seront permu- 
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tables, non-seulement entre elles, mais encore avec les substitutions (4). 
Par suite, le système des substitutions (4) et (5), et de leurs dérivées, sera 
de l'ordre 

rt* A*. 

En continuant ainsi, ou établira généralement la proposition suivante: 
i" Théorème. Considérons un système de n variables s",.... Soient 
d'ailleurs a un nombre entier, égal ou inférieur à n, et i = ha un multiple 
de « contenu dans n. Soient encore b un nombre entier, égal ou inférieur à h , 
et kb un multiple de b contenu dans h. Soient pareillement c un nombre en- 
tier, égal ou inférieur à k , et le un multiple de c contenu dans k ; ... . Ou 
pourra toujours former, avec i variables arbitrairement choisies, un sys- 
tème de substitutions coujuguées dont l'ordre sera représenté par le produit 

fl* AV.... 

Corollaire. En supposant les nombres a, b , c,... tous égaux à un même 
nombre premier,/», on déduit immédiatement du théorème t* r la proposition 
suivante : 

a* Théorème. Considérons un système de n variables. Soit d'ailleurs p un 
nombre premier égal ou inférieur à n. Soient encore i = h/> uu multiple de p 
contenu dans n, kp un multiple de p contenu dans A, Ip un multiple de p con- 
tenu dans k , etc. Avec i variables arbitrairement choisies, on pourra tou- 
jours former un système de substitutions conjuguées et primitives, dont 
l'ordre sera représenté par le produit 

pèpèpf . . . = 

Corollaire. Rien n’empêche d admeltre que dans le théorème précédent 
ou désigne par hp le plus grand multiple de p contenu dans n , par kp le plus 
grand multiple de p contenu dans A, par !p le plus grand multiple de p con- 
tenu dans k,.,.. Alors 

se réduit (*) à la plus haute puissance de p qui divise exactement le 

(*) Soit /// lu plus haute puissance de/» qui divise exactement le produit 

iV = i . 2 . 3 . . . n. 

Pour que • se réduise à />/, il sera nécessaire et il suffira que I on ait 

+ / + =/- 

ür, effectivement , on sait que l'exposant / de la plus haute puissance de //, qui divise .Y, est 
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produit 

N = i .a.3.. .n, 

et, par suite, on obtient , à la place du i r théorème , la proposition suivante : 
V Théorème. Considérons un système de n variables x,y, z,.... Soient 
d'ailleurs p un nombre premier, égal ou inférieur à n,i ie plus grand multiple 
de p contenu dans /», et // la plus liante puissance de p qui divise exactement 
le produit 

N = i .a. 3. . . n. 

Avec plusieurs des variables x,jr, z,... choisies arbitrairement en nombre 
égal à i, ou pourra toujours former un système de substitutions primitives 
conjuguées, qui sera de l'ordre p*. 

Pour montrer une application des principes que nous venons d établir. 


la somme drs entiers contenus clans tes fractions 


H 

» 

P 



et il est clair que , dans l'hypothèse admise , ces entier* seront précisément les nombres repré- 
sentés par 

A, A f 


Au reste, on peut arriver très-simplement à l’équation 

— pf 

de la manière suivante: 

Soient , comme ci-dessus , 


hp le plus grand multiple de p contenu dans a, 

kp le plus grand multiple de p contenu dans h, 

!p le plus grand multiple de p contenu dans i, 

etc. . .. 


Évidemment pf, ou la pins haute puissance de p qui divise le produit 

iV = i .«. 3 . . 

sera en même temps la plus haute puissance de p qui divisera le produit 

p.ip.Zp — hp — i . 2 . 3 . . . /</>*. 


Donc, par suite. 



sera la plus haute puissance de p qui divisera le produit 


t .a. 3. . .h; 

mais kp étant le plus grand multiple de p contenu dans /i, p> A sera encore la plus haute 


I 


I 
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considérons en particulier cinq variables 

■*> y, 2, u, v, 

et supposons d'ailleurs p = 2 . On aura, dans ce cas, 

n = 5 , TV = 1 . a. 3. 4-5 = tao, 
i = 4 = ap, h = a, 4=t, 

et, par suite, 

J = 4 + 4 = 3, p^=4-a = 8. 

Donc, si l’on prend au hasard quatre des cinq variables données, on 
pourra toujours, avec ces quatre variables, par exemple avec x, y, i, u, 
former un système de substitutions régulières conjuguées , qui sera d’un 
ordre représenté par le nombre 8. Effectivement, partageons les quatre 
variables 

•*, y, a, “ 

en deux groupes 

■*. y, 

Z, u, 


puissance «Je p qui divisera le produit 

p . a/> . 3 p . , . Ip — 1 . a . 3 . . . X/é. 

Donc, par suite , 

yr=P , -*- t 

sera la plu» haute puissance de p qui divisera le produit 

t .2. . 

if- 

En continuant ainsi, on reconnaîtra que les plus haute» puissances de p qui diviseront les 
produits 

t.a.3 1.2.3.. .A, 1.2.3...X, 1.2.3,.,/,... 

sont respectivement les divers tenues de la suite 

p>, p>-*. />' *-*-' 

Or, cette même suite aura nécessairement pour dernier terme 

P*= ■» 

ci comme ce dernier terme scia aussi de la forme 


on aura définitivement 
ou , ce qui revient au même. 





Digitized^y Google 


( - 9 » ) 

composé chacun de deux variables, et nommons 

Pi = ( x iÿ)i p. = (*.“) 

deux substitutions circulaires du second ordre, dont chacune soit formée 
avec les variables comprises dans un seul groupe. Soit, de plus, 

Q = (x, 2) (y, u) 

la substitution qui consiste à échanger les deux groupes 

x, y, 

Z, U, 

l'un contre l’autre. Les trois substitutions 

P,, P, et Q 

seront permutables entre elles, et, en les joignant à leurs dérivées, ou ob- 
tiendra un système de huit substitutions régulières et conjuguées, qui seront 
respectivement 

i, P,, P„ P, P,, 

q» p.Qi p,q, p. p, y. 

ou , ce qui revient au même , 

», ( x >.r)> ( 2 > “), (*>r) (*,«)> 

(x,z)(y,u), (x, 2 ,y,u), (x, u,y, z), (x, u) (y, z). 

Concevons maintenant que les variables données 
x, y, z, u, v, w 

soient au nombre de six , et que l’on prenne p = 3 . Alors on aura 
n — 6, iV = t. a. 3 . 4 - 5 . 6 = 730, 

„ t=6= a p, h = a , 

et, par suite, 

J —h = a, p J — 3 “ = 9. 

Cela posé, ou conclura du 3 * théorème qu'avec les six variables x,y, z, u, v, u» 
on peut former un système de neuf substitutions régulières et conjuguées 
Effectivement, partageons ces six variables en deux groupes 

x, y, z, 

u, v, w, 

composés chacun de trois variables, et nommons 

p. =( x ,r, *). p, = («, *», «■) 
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lieux substitutions circulaires du troisième ordre, dont chacune soit formée 
avec les variables comprises dans un seul groupe. Ces deux substitulious se- 
ront permutables entre elles, et , en les joignant à leurs dérivées , ou obtiendra 
un système de neuf substitutions régulières et conjuguées qui seront respec- 
tivement 

>, P., P?, 

P„ P, P,, l»P„ 

p;, p.pj, p;p;, 

ou , ce qui revient au même. 


(x,^, s), 

(u,v,w), (x,j,z)(u,v,w), 

(*.7. *0, 


{*. a» J), 

{x, z,jr) (n, tv, v). 


( Concevons enfin que , les variables données 


*. «» v, w 

étant toujours au nombre de six, on prenne p — a. Alors on aura non-seu- 
lement 

n = 6, N= 1 .a. 3. 4-5. 6, 

mais encore 

i = n = 6 = 3p, h — 3, k = 1 , 

et par suite 

f—k+k= 4, p / =a*=i6. 

Cela posé, ou conclura du 3' théorème, qu’avec les six variables x,j, r, u, e, te 
on peut former seize substitutions primitives et conjuguées. Effectivement, 
partageons ces six variables en trois groupes 

J» r* 

z, u j 

V, tv, 

et nommons 

P, = [x,j], P, = (z, u), P, = (c, tv) 

trois substitutions circulaires du second ordre dont chacune soit formée avec 
les variables comprises dans un seul groupe. Soit, de plus, 

Q = (*,*) [j’ u i 
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l.i substitution qui consiste à échanger les deux premiers groupes 

x, }'< . 

z, u, 

I un contre l’autre. Les quatre substitutions 

P„ P„ P, et Q 


seront permutables entre elles; et, en les joignant à leurs dérivées, on ob- 
tiendra un système de seize substitutions primitives et conjuguées qui seront 
respectisement 



», Pu 

P*, P»» 

P 

,P,P., P.P., 

P,P„ P. P,. 


Q, P.Q, 

P.Q, P.Q. 

P, 

P.P.Q, P.P.Q; 

p.p.Q, P. P.Q; 

ou, ce qui revient au même, 


l> 

(x, y). 

(v. tv). 

(X,j)(z, «) (v, tv). 

{z, u) (v, tv) , 

(v, tv) (x, y ) , (x,y)(z,u). 

(x, z) (y, u). 

(x, z, y, u ), 

(x, u, y, z), (x, z) [y, u)(v, tv). 

(x, u) (y, z)(y,w), 

(x, u, y, z) {v, tv), 

(x, z, y, u) (v, tv) , (x, u ) {y, z). 


Il est bon d'observer quece dernier système de substitutions conjuguées ren- 
ferme, avec l'unité, trois substitutions circulaires du second ordre, savoir, 

(x,/), 0>“)> («%«') » 

huit substitutions régulières du second ordre, savoir, 

(Z, II) (v, tv), (v,w)(X,j), {x,f) (*,«), (x, Z) (j-. II), (X, u)(y, z). 

et 

(x, y) (z, u) (v, «•), (x, z) (y,u) (t>, w,, (, x , u) { y, z) (e, tv). 

deux substitutions régulières du quatrième ordre , savoir, 

(x, z, y, u), (x, U, J, z), 

dont lune est le cube de l’autre ; enfin deux substitutions primitives du qua- 
trième ordre, savoir, 

(x, z, y, u) (v, tv), (x, H. y, Z) (v, w), 
dont l’une est encore le cube de l’autre. 
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§ VIII. — Sur les diverses puissances d‘une même substitution , 


Soient P une substitution quelconque, et t l’ordre de cette substitution. 
Les diverses puissances de P, ou , ce qui revient au même , les dérivées di- 
verses de P, se réduiront au* divers ternies de la suite 

(1) i, P, P*,..., P'-S 

dont le premier peut encore être représenté par P°; et si, en nommant r uu 
des nombres 

i'a) o, i, a,..., i — l, 


on désigne par l un entier qui, divisé par », donne r pour reste, la formule 


entraînera la suivante 
Soient maintenant 


/=r, (mod. i) 
P'= P r . 

O, 1?, CP, . . . 


les divers facteurs circulaires de P formés avec des variables qui sont toutes 
distinctes les unes des autres. L’équation 
(3) P = WCP... 

entraînera la suivante 


<4) P' = o'<?'cp'..., 

quel que soit l’exposant /; et, comme les divers facteurs O CP', ... de la 
substitution l y sont formés avec des variables diverses, le seul cas où la sub- 
stitution P 1 ne déplacera aucune variable sera évidemment celui où chacun 
des facteurs O*, </, remplira cette même condition. En d’autres termes, 
pour que l’on ait 

(5) ?=<, 

il sera nécessaire et il suffira que l’on ait séparément 

(6) V=t, CP'=i 

D’ailleurs , les diverses valeurs entières et positives de l propres à vérifier la 
formule (3) seront l’ordre i de la substitution P et les multiples de cet ordre. 
Pareillement, les diverses valeurs de / propres à vérifier l’une quelconque des 
formules (4) seront l’ordre du facteur circulaire qui entre dans celte formule 
et les multiples de cet ordre. Cela posé, il est clair que la plus petite des va- 

Bx. JA*. € l Je Pkri im<*„ T. III. (SI* lirr ) 2<> 
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leurs positives de / propres à vérifier la formule ( 3 ) ou l'ordre i de la substi- 
tution P, devra être le plus petit nombre divisible à la fois par les ordres des 
divers facteurs circulaires V, *?, VP Ainsi se trouve rigoureusement éta- 

blie la proposition que nous avons déjà indiquée page 161, et que l’on peut 
énoncer comme il suit : 

i* Théorème. L'ordre d’une substitution quelconque P, représentée par 
le produit de plusieurs facteurs circulaires 

O, ?, 

est le plus petit nombre qui soit divisible par l'ordre de chacun de ces 
facteurs. 

Soit maintenant h un nombre entier quelconque , et posons 

( 7 ) . S.P*. 

La substitution S sera l une quelconque des dérivées de P. D'ailleurs, l’équa- 
tion (7) entraînera la suivante 

(8) S' = P*', 

et, par suite, la formule 

(9) S'= ! 

donnera 

(10) P" = 1. 

Doue l'ordre de la substitution S, ou la plus petite des valeurs de / propre» 
à vérifier la formule (9), sera en même temps la plus petite des valeurs de / 
propres 4 vérifier la formule (10) et, par conséquent, l’équivalence 

(11) hl = o, in od. i), 

ou, ce qui revient au même, la plus petite des valeurs de l qui rendront le 
produit hl divisible par L Or, si l’on nomme 8 le plus grand commun divi- 
seur de h et de les seules valeurs de l qui rendront le produit hl divisible 

par i seront le rapport ^ et les multiples de ce rapport. Dodc l’ordre de la 

substitution S = P* sera précisément le rapport et l’on pourra énoncer 
encore la proposition suivante : 

2' Théorème. Soit P nue substitution de l’ordre «. Soient, de pins, h un 
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nombre entier quelconque, et 6 le plus grand commun diviseur des entiers 
h et i. 1 /ordre de la substitution P* sera représenté par le rapport 

Corollaire. Pour que - se réduise à », il est nécessaire et il suffit que l’on 

ait 5 = i, c’est-à-dire que le plus graud commun diviseur de h et de i se 
réduise à l’unité; en d'autres termes, il est nécessaire et il suffit que h soit 
premier à D'ailleurs, lorsque cette condition se trouve remplie, h est né- 
cessairement premier à chacun des facteurs de », par conséquent à l’ordre de 
chacun des facteurs circulaires 

t>, s?, 

de la substitution P. Donc alors les ordres de ces divers facteurs sont respec- 
tivement égaux à ceux des substitutions 

«\ «*, ** 

et la formule 

(ta) P* = o* <’*«'*.. ., 

qui se déduit immédiatement de l’équation (3), fournit pour valeur de P* 
une substitution semblable a la substitution P. On peut donc énoncer encore 
la proposition suivante : 

3 e Théorème. P étant mie substitution de l’ordre i, les substitutions qui 
seront de cet ordre, parmi les diverses puissances de P, sc confondront avec 
les puissances dont les degrés seront premiers à i. De plus, ces substitutions 
seront toutes semblables a P; en conséquence, la suite 

i, P, P*,.,’., P- 1 

offrira autant de termes semblables à P qu’il y a de nombres entiers inférieurs 
à i et premiers à ». 

Corollaire. Soit 9 un diviseur quelconque de», et posons 

( 1 3) i = 5 j. 

Kn vertu du l’ théorème , une puissance I** de P sera de l’ordre y = ~ lors- 
que h sera de la forme 

(t4) 

k étant premier à j. Or, dans cette hypothèse, en faisant, pour abréger, 

(.5) ' P*=w, 

a6* 
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on trouvera . 

( 16 ) p* = e* ; 

et comme , en vertu de la formule (t 5), 0 sera une substitution de l'ordre /, 
on conclura de la formule (t 6 ), jointe au 3” théorème, quel** est une sub- 
stitution semblable à P* = 8 . Enfin il est clair que le nombre h détermine 
par la formule (i 4 ) sera inférieur à i et premier à i, si le nombre k est infé- 
rieur à j et premier à j. Cela posé , on pourra évidemment énoncer la pro- 
position suivante : . 

4 r Théorème. P étant une substitution de l’ordre i, 6 un diviseur quel- 
conque de i, et/ la valeur entière du rapport les substitutions qui seront 

de l'ordre yj, parmi les diverses puissances de P, se confondront avec tes puis- 
sances dont les degrés, divisés par 9, donneront pour quotients des nombres 
entiers premiers à j. De plus, ces substitutions seront toutes semblables 
a P*; en conséquence, la suite 

t, P, P*,..., P-- 

offrira autaut de termes semblables à P s qu'il y a de nombres entiers infé- 
rieurs à j et premiers à j. 

Pour montrer une application des théorèmes qui précèdent . considérons 
en particulier la substitution circulaire de même ordre 

p = (*V _T> v, w). 

Dans ce cas le nombre 

i = 6 

aura pour diviseurs, outre l'unité, les nombres 

a, 3, 6 , 

et les puissances distinctes de P seront 

i, P, P», P*, P*, I”. 

D’ailleurs, parmi les nombres 

o, i , s, 3, 4 , 5 , 

qui représenteront les degrés de ces puissances, deux seulement, savoir i 
et 5, seront premiers à 6 ; deux autres, savoir a et 4 , seront les produits du 
diviseur a par des facteurs t et a premiers à 3 = f ; enfin le seul nombre 3 
pourra être cousidéré comme le produit du diviseur 3 par un facteur i pre- 
mier à a = Donc, en vertu des 3* et 4' théorèmes, parmi les cinq puis- 
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Minces de P distinctes de l'unité, on trouvera deux substitutions circulaires 
du sixième ordre, savoir, 

P et P‘, 

deux substitutions circulaires du troisième ordre, savoir, 

P» et P\ 

et une seule substitution circulaire du second ordre, savoir, 


Ou aura effectivement 


P* 


P = (X, jr, Z, U, V, tv), P‘ — (x, W, V, u, z, jr), 

P’ = (*» Z, v) ( J , U, w), P* = (X, V, z) ( jr , IV, «), 

P> = (x, «) {j, v) ( z, tv). 

lorsque l'ordre de la substitution P est représenté par un nombre premier, 
alors, en vertu du 3* théorème, les puissances de P distinctes de l’unité sont 
toutes semblables à P. Ainsi, par exemple, si l'on prend pour P la substitu- 
tion régulière du deuxième ordre 

p = (*» y, «) («, *». «'). 

les puissances de P distinctes de l’unité , savoir , 

P, P*, 

sont toutes deux des substitutions régulières du troisième ordre. On trouvL-ra , 
en effet , 

P' = (x, z,j) {u, tv, v). 

Pareillement, si l'on prend pour P la substitution circulaire du cinquième 
ordre * .s 

P = {*, f, *, «, •'), 

les qua ti c puissances de P distinctes de l'nnité , savoir , 

P, P*, P*, P\ 

seront toutes des substitutions circulaires du cinquième ordre. On aura , en 
effet, 

P =t (sc*y, z, u, v), * P* = (x, z, v, j, «), 

P* = (x, u, y, v, z), P* = (x, v, u, z, fj. 

Lorsque la substitution P est , comme dans le premier et le dernier de* 
exemples précédents, une substitution circulaire, alors, en vertu des prin- 
cipes établis dans le § I { page 1 58) , toute puissance P* de P est le produit de 
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plusieurs (acteurs circulaires de même ordre, et, par conséquent, une sub- 
stitution régulière, dont l'ordre se confond avec 6 étant le plus grand com- 
mun diviseur de h et de i. Ajoutons que la substitution P* renfermera toutes 
les variables comprises dans la substitution circulaire P. 

Si la lettre P représente, non plus une substitution circulaire, mais une 
substitution régulière équivalente au produit de plusieurs facteurs circulaires 

O, 

dont chacun est de l'ordre t; alors, 6 étant toujours le plus grand commun 
diviseur de i et de h, les divers facteurs 

©*, . 

de la substitution P* déterminée par la formule (ta) renferment toutes les 
variables comprises dans P, et se réduisent tons à des substitutions régulières 

de l'ordre L II en résulte qu'on peut eu dire autant de la substitution P* elle- 
même. On peut donc énoncer encore la proposition suivante: 

V Théorème. Soient P une substitution régulière de l’ordre i, et h un 
nombre entier quelconque. Soient encore 0 le plus grand commun diviseur 

des nombres A, t, et j la valeur entière du rapport Alors P* sera une sub- 
stitution régulière de l'ordre j, dans laquelle se trouveront comprises toutes 
les variables que renfermait la substitution P. 

Corollaire. Lorsque l'ordre * de la substitution régulière P est une puis- 
sance p r d’un nombre premier p, les deux diviseurs de t, représentés par 5 
et j, se réduisent eux-mêmes à des puissances de p d’un degré inférieur ou 
tout au plus égal à J, et le 5' théorème fournit la proposition suivante : 
fi' Théorème. Nommons P une substitution régulière dont l'ordre soit une 
certaine puissance p / d’un nombre premier p. Soient, de plus, h un nombre 
entier quelconque, et p g la plus haute puissance de p qui divise h. La substi- 

ni 

tutiun P* sera une substitution régulière de l’ordre - = p , ~ t , dans laquelle 

se trouveront comprises toutes les variables que renfermait la substitu- 
tion P. 

Supposons maintenant que P représente une substitution sinon régulière , 
du moins primitive , c'est-à-dire une substitution régulière ou irrégulière dont 
l’ordre soit une puissance p f d’un nombre premier p. Alors P sera néccssaire- 
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ment le produit de plusieurs substitutions régulières 


ü, V, W 

dont les ordres 

pf, 

se trouveront représentés par diverses puissances de p correspondantes » des 
exposants 

J y £?»•••! 


qui pourront être censés former une suite décroissante, J étant le plus con- 
sidérable d'entre eux. D’ailleurs, si l’on désigne par h un nombre entier quel- 
conque , l'équation 

(17) P = UVW... 

entraînera la suivante 


(18) p*_ o»V*W*..., 

et de l’équation (18), jointe au 6* théorème, il résulte évidemment que 1“ A 
sera , comme P, une substitution primitive. lui fin il suffira de poser, dans 
l'équation (18), 

A — P", 

ou plus généralement 

h = kp K , 

k étant premier à p, pour réduire à l’unité la substitution V A , et â plus forte 
raison les substitutions W*,. . .. Mais alors, en vertu des formules 

V*=i, W*=i, etc., 

jointes A l'équation (18), on aura 
{19) P* = U A . 

Donc la puissance P* de la substitution P sera équivalente à la puissance U* 
de la substitution régulière U, et l’on conclura du 7* théorème, que , dans 
l’hypothèse admise, l’ordre de la substitution P* se réduit encore à p r ~ g . 
D’autre part, comme la substitution P* = U* comprendra toutes les variables 
renfermées dans U, elle sera certainement distincte de l’unité. On peut donc 
énoucer la proposition suivante : 

7* Théorème ■ Nommons P une substitution primitive dont l’ordre soit la 
puissance pf d’un nombre premier p. Si l'on désigne par h un nombre entier 
quelconque, P 4 sera encore une substitution primitive qui aura pour ordre 
une certaine puissance de p. Concevons maintenant que l'on décompose P en 
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facteurs représentés par des substitutions régulières 


U, V, W 

dont les ordres 

/✓, p*,... 

forment une suite décroissante. Si l'on prend pour h, ou le second terme p~ 
de cette suite, ou le produit de ce second terme par un nombre A premier à p, 
alors P* sera une substitution distincte de l’unité, non-seulement primitive, 
mais régulière et de l'ordre p*~*, dans laquelle se trouveront comprises toutes 
les variables que renfermait le premier facteur régulier U de la substitution P. 

Pour montrer une application du 7 e théorème , considérons la substitution 
primitive du quatrième ordre 


P = (x, y , z, u ) (*>, w). 

On aura , dans ce cas , 


U = (x, jr, 1, u), V = (y, tv), 
i = 4. P — a, J— a, g = «, P f — 4* p e = a- 


Cela posé, ou obtiendra évidemment un nombre h équivalent au produit de 
pf = a par un facteur premier à p, si l’on prend 

h = a. 

I>onc , en vertu du 8' théorème , 

P* 


sera une substitution régulière de l’ordre 

pf~* = a. 

On trouvera effectivement 

P’ “(*,*) (/>“)• 

Supposons à présent que la substitution P de l'ordre i ne soit ni régulière, 
ni même primitive. Alors, en nommant p l’un quelconque des facteurs pre- 
miers de t‘, et en posant 

i = pl, 

on conclura du a e théorème , que P' est une substitution de l'ordre p. Donc , 
puisqu’une substitution dont l’ordre se réduit au nombre premier p est né- 
cessairement régulière, on pourra énoncer la proposition suivante : 
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8' Théo/ème. Soient P une substitution quelconque régulière ou irrégu- 
lière, i l’ordre de cette substitution, et p l’un quelconque des facteurs pre- 
miers de i. On pourra toujours choisir le nombre entier l de manière à faire 
coïncider la puissance P' de P avec une substitution de l’ordre p. 

Dans ce qui précède, nous avons généralement supposé que les exposants 
des puissances d’une substitution donnée P étaient positifs. Cette supposition 
embrasse tous les cas possibles, puisqu’on peut ajouter à un exposant quel- 
conque uu multiple quelconque de l’ordre i de la substitution donnée, et 
transformer ainsi un exposant négatif en un exposant positif. D’ailleurs, / 
étant un nombre entier quelconque, il est facile d’établir, à l’égard des sub- 
stitutions de la forme 

P-' et P-', 


les deux théorèmes que nous allons énoncer. 

9* Théorème. Quelle que soit la substitution P, la substitution inverse P - ’ 
sera toujours semblable à P. 

Démonstration. En effet, nommons / l’ordre de la substitution P. On aura 

P-* = P*"*; 

» \ W - ,ijri_i.i|i|i- c, _ V 

et, comme le nombre i — i sera premier à i, on conclura du 4' théorème, 
que P 1-1 est semblable à P. 

Corollaire. Soit maintenant l un nombre entier quelconque. L’inverse de 
P', c’est-à-dire la substitution qui, étant multipliée par P', donnera pour pro- 
duit l'unité, sera évidemment P - '. Car, si l’on nomme l' un exposant positif 
assujetti à vérifier la condition 

. . * .t 

l ‘~ — /, (mod. f), 

on aura non-seulement 

P f =p-', 


mais encore 


[Wpr __ pfàf — po j 


et, par suite, 

p , p- j = t. 

! 

Donc, en vertu du 9* théorème, on pourra énoncer encore la proposition 
suivante: , -, 

10 e Théorème. P étant une substitution quelconque, et l un nombre en- 
tier quelconque, la paissance négative P - * de P sera toujours semblable A In 
puissance positive P'. * 


b. On. ri <ir P\J,. nuit., T. III. (XI* li*' ) 
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§ IX. — Des substitutions permutables entre elles. 

Soient 

P. Q 

deux substitutions formées avec les n variables 

z 

Ces deux substitutions P, Q seront permutables entre elles si elles vérifieof 
l'cquation linéaire et symbolique 

(.) QP = PQ. 

Donc, la substitution Pétant donnée, ilsuffira, pour obtenir une substitution Q 
permutable avec P, de résoudre l’équation (i). Si, d’ailleurs, on nomme ta 
le nombre des formes diverses et semblables entre elles que l’on peut faire 
prendre à la substitution P en l'exprimant à l’aide de ses facteurs circulaires , 
et, mettant toutes les variables en évidence ;« sera précisément le nombre 
des solutions diverses de l’équation (t), ou, ce qui revient au même, le 
nombre des valeurs diverses de la substitution Q. Ajoutons qu’en vertu des 
principes établis dans le § IV, on devra, polir obtenir Q, écrire au-dessus de 
la substitution P la même substitution sous une seconde forme semblable à lu 
première, puis réduire les deux formes de la substitution P à de simples ar- 
rangements en supprimant les parenthèses et les virgules placées entre les 
variables, et prendre ces arrangements pour les deux termes de la substitu- 
tion cherchée Q. 

D’autre part, ainsi que nous l'avons déjà expliqué page 1 y i , tout ce que 
l’on pourra faire pour modifier la forme de la substitution P, ce sera, ou de 
faire passer successivement à la première place, dans chaque facteur circu- 
laire, une quelconque des lettres comprises dans ce facteur, on d'échanger 
entre eux des facteurs circulaires de même ordre. Cela posé, comme le pro- 
duit de plusieurs facteurs circulaires de même ordre est ce que nous appe- 
lons une substitution régulière , il arrivera nécessairement de deux choses 
l’une. Ou P sera une substitution régulière équivalente an produit de plu- 
sieurs facteurs circulaires de même ordre qui tous seront échangés cireulai- 
rement entre eux quand on passera de la première forme de P à la seconde; 
ou, du moins, P sera le produit de plusieurs substitutions régulières, dont 
chacune remplira la condition que nous venons d'indiquer. 

Arrêtons-nous d’abord à la première hypothèse, et, en admettant que P se 
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réduise au produit de h facteurs circulaires dont chacun soit de l'ordre rt, 
nommons 

A, S, G,. . . . 

ces tnéincs facteurs que uous supposerons échangés circulait 1 ement entre eus 
dans l’ordre indiqué par la substitution 

(A, *, G,...}. 

Puisqu'il suffira d’opérer cet échange pour passer de la première forme de P 
à la seconde, il est clair que, dans ce passage, chacune des variables qui ap- 
partiennent au facteur A se trouvera remplacée par une variable correspon- 
dante qui appartiendra au facteur *, puis celle-ci par une troisième variable 
appartenant au facteur G, et ainsi de suite. Cela posé , soit a la variable qui 
occupait la première place dans le facteur A; désignons par €, y,. . . les va- 
riables correspondantes tirées des facteurs *, G,. . enfin soit 

(a, 6, 7 ,..., X, fi, v,..., ?, X» +*•••) 

le facteur circulaire qui renferme la variable a dans la substitution Q. t,a 
suite des variables 

(a) a, 6, y,..., X, p, v,..., <p, X» +»♦ * * 

pourra être évidemment décomposée en plusieurs autres suites 

a, 6, y, ... 

X, u, v,. ... 

?- x> 

etc., 

formées chacune avec des variables qui se succéderont dans l'ordre indiqué 
par la substitution 

(A, J, G,...), 

en sorte que, dans chacune des lignes horizontales du tableau (3), le premier 
terme représente une variable tirée du facteur A, le second une variable 
tirée du facteur S, le troisième une variable tirée du facteur G , etc. Or, 
puisque , dans le tableau (3) construit comme on vient de le dire, le nombre 
des colonnes verticales sera précisément le nombre h des facteurs circulaires 
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il est clair que, si l’on nomme h le nombre total des termes renfermés dans 
ce même tableau, et S le nombre des suites horizontales qui le composent, 
on aura 

( 4 ) b - eh. 

Ajoutons que le nombre b des termes compris dans le tableau (3) sera pré- 
cisément l'ordre de la substitution circulaire 

(a, I, 7 ,..., X, p, v,..., f, x, 

Soient maintenant 

(5) a', S', y',..., X', jxS v',..., x'- • • 

les variables qui , dans les facteurs circulaires 

A, S, G,. . 

ou plutél dans les cercles indicateurs correspondants, suivent immédiate- 
ment les variables 

a, S, y,..., X, p, v,..., ç, x. - • 

Soient pareillement 

( 6 ) a", S', y",..., X', [t\ v ", ... f", x', 

les variables qui, dans les mûmes cercles indicateurs, suivent immédiate- 
ment les variables 

<*') 6 '. l’t - • X', (l‘, v',. . p\ x'* Y 

etc... Chacune des suites (5), (G),. . . renfermera , comme la suite (4), 
h termes différents, et ces termes seront encore propres i représenter les 
variables qui succéderont les unes aux autres, en vertu d’un facteur circu- 
laire de la substitution Q. Cela posé, si l’on nomme 

t>, s?, 


les divers facteurs circulaires de Q, tous ces facteurs seront de même ordre, 
et l’on pourra supposer 


(7) 


i t>=(oc, g, 7 ,..., X, p, v,..., y, x. ♦ 
s? = (a'. S', 7 ',..., X', p', v',..., y', /.'» +'*•••)» 
«> = («',$', 7 ',..., X', fi*, »V ■ 

etc. 
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D’autre part , les variables qui succéderont les unes aux autres, eu vertu 
du facteur circulaire A de la substitution P, seront évidemment 

( 8 ) a, a’, a”,..., X, X', X",..., o. 

Pareillement, les variables, qui succéderont les unes aux autres dans le fac- 
teur t de la substitution P, seront 

(g) 6, fi\ 6*,..., fi, fi', fi',..., X> X'> X”> 

De même aussi les variables, qui succéderont les unes aux autres dans le fac- 
teur P de la substitution P, seront 

(10) 7, 7', 7* v, v\ v',..., <{/, f, t/V.., 

etc.... On aura donc encore 

ç, f', 

X» X > X >••■)» 

+. r> 0 . 

Observons d'ailleurs que, si Ion nomme i le nombre des facteurs circulaires 

O, <?, 'S> y . . . 

de la substitution Q, les diverses variables comprises dans la substitution A 
pouiTont être réparties entre les k suites verticales du tableau 

..al:» ■ *• ‘-t 

/ o, oé, 

y x, : xvjr,:.'., >«W<* 4 

(**) 1 <p, Ç.% ç',..., 

\ elc 

2 ~ . ihllO i J 11»)] Jj,i r'dl OUptto'i •!:(» .il, 1 

qui renferme , comme le tableau ( 3 ), 6 lignes horizontales. Donc l’ordre a de 
la substitution A, représenté par le nombre total des termes du tableau (la), 
sera 

(1 3 ) a==Qk. 

. 

Remarquons à présent que, dans l'bypotbèse admise, les substitutions 
P,Q, toutes deux régulières, seront déterminées par les formules 

(14) P=A*G..., QrsCKW..., 


l«0 


st=-(o, a’, a",..., X, X', X”, ...» 

8 = (6, 6', 6' fi, fi', fi',..., 

G = ( 7 . 7'- 7V-‘> Vv *'« 
etc. 


L 
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et que les n variables données « 

or, jr, z,... 

se confondront avec les variables comprises dans les seconds membres des 
formules (7), ou, ce qui revient au même, dans les seconds membres des for- 
mules (11)- D'ailleurs ces mêmes variables, dont le nombre n se trouvera 
représenté par chacun des produits égaux 

ah, bk, 9 hk, 

pourront être réparties entre les divers tableaux 

a, S, 7,..., 
ë', 7',..., 

6 *. 7 * 

etc., 

X> f 1 » v »- ■ 

X, fx , 

r, 11', v* 

etc., 

?y X» * 

?'• x*. *'.•••» 

<e% x"> r.-M 

etc..., 
etc., 

dont le uombre sera S, et dont chacun renfermera non-seulement A lignes 
verticales , mais encore k lignes horizontales. Cela posé , on conclura immé- 
diatement des formules (11), que, pour obtenir, dans l'hypothèse admise, 
l’un quelconque des facteurs circulaires 

Jt, a, C,... 

• v y riliîfflufî I* J;':u jUn* , '■ . «• 

de la substitution P, il suffit d'écrire à la suite les unes des autres , en les pla- 
çant entre deux parenthèses et les séparant par des virgules , les variables 
qui appartiennent, dans les tableaux (t 5 ), (16), (17), etc., à uue ligne ver- 
ticale de rang déterminé. On conclura, au contraire, des formules (7), que, 
pour obtenir l’on quelconque des facteurs circulaires 

O, s?, *>,... 


(• 6 ) 

(' 7 ) 
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de la substitution Q, il suffit d'écrire à la suite les unes des autres, en les 
plaçant entre deux parenthèses et les séparant par des virgules, les variables 
qui appartiennent, dans les tableaux (i5), ( i (>) , (17), etc., à une ligne 
horizontale de rang déterminé. 

Remarquons encore que , le nombre des ligues horizontales ou verticales 
comprises dam chacun des tableaux (t 5 ), (16}, (17), etc., étant désigné, pour 
les lignes horizontales, par la lettre A, et, pour les lignes verticales, par la 
lettre h, on tirera immédiatement des formules (7) 

= («» x, ?,...) (S, fx, x. •••) (y. v, <h •• .)• .., 

O* = (a', X’, tp ', . . .) (S”, K, X'. • • •) (/. f . •••)•••. 

*'* = (a-, X', (S", p", x',. • •) (/. v', 

etc'., 

et des formules (1 1) 

! **=(«. ?>•••) « V, 9',...) (a", X", f, 

=(6» P. X»---) (*t f 4 '. X'.-'-l (6“. K'. X%- ••)•**. 

e* =(y, », 4.,...) (f, »', f,...) (/, »*, f 

etc. 


D'autre part, les équations (t 4 ) donneront 
(ao) P* = 

■ 1 ' «s » 

Donc , en égard aux formules (t8), (19), chacune des substitutions.!' 1 , Q* sera 
équivalente au produit de tous les facteurs circulaires que renferme le tableau 

. tas ' ; X-’j ^ h y 1 . «v u ** iiJ'j’j h 


(*»). 


(ot, -IX, (6, fx, x,^* • •)» (y. v » +»•••). 

(a', X', 9 (6', fx'j X> • • •)> (/> v ’> *K* •••)» 

(a', X', 9',. . .), (r, fx', X" ). (y*. V-, «r, . . .), 


etc. 


>l> 

j j 


Donc, si l'on nomme © le produit de tous ces facteurs circulaires , on aura 


simultanément 


l'/ÛJÉl 






(**) p* = e, Q* = e, 

et, par mite, 

(a 3) P* = Q*. ' «s ’isèlrT'; 
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De plus, 6 étant précisément le nombre des variables comprises dans 
chaque ligne verticale du tableau (3), la valeur commune 0 de P* et de Q* 
sera évidemment une substitution régulière de l’ordre 6; et , d'ailleurs , à la 
seule inspection du tableau (ail, on reconnaîtra immédiatement que, pour 
obtenir l'un quelconque des facteurs circulaires de la substitution 0, il 
suffit d’écrire à la suite les unes des autres, en les renfermant entre deux pa- 
renthèses et en les séparant par des virgules, les variables semblablement 
pincées dans les tableaux (i5), (t6), (17), etc. 

Démarquons enfin qu’en vertu des formules' 1 1), un facteur quelconque dcP, 
le facteur * par exemple, renfermera une ou plusieurs des variables com- 
prises dans chacun des facteurs circulaires de Q , et que , réciproquement , en 
vertu des formules(7), un facteur quelconque de Q, le facteur O par exemple, 
renfermera une ou plusieurs variables comprises dans chacun des facteurs 
circulaires de P. Il est aisé d’en conclure que, dans l'hypothèse admise , ou 
ne pourra décomposer les deux substitutions P, Q, tontes deux régulières et 
permutables entre elles, en facteurs qui soient distincts de ces substitutions 
elles-mêmes, et qui , comparés deux à deux, restent permutables entre eux. 
En effet, pour qu’une telle décomposition fftt possible, il faudrait quavec 
une partie des variables données x, y, 2, , on pût former deux substitu- 

tions ’i’, permutables entre elles, qui eussent respectivement pour facteurs 
circulaires, la première un ou plusieurs des facteurs la seconde 

un ou plusieurs des facteurs O, V, ft>, . . . . Or, celte dernière supposition devra 
être évidemment rejetée; car, d'après la remarque énoncée, la substitution 'S 
ne pourra renfermer nu seul des facteurs 4, G, . . . sans renfermer une 011 
plusieurs des variables comprises dans chacun des facteurs O, C>, et , 

si celte condition était remplie, la substitution ^deviendrait nécessairement 
équivalente au produit de tous les facteurs O, <>, «B 1 ,. . .. Donc alors £ et <£ 
renfermeraient toutes les variables données , et non plus seulement une partie 
de ces variables. 

Jusqu'à présent nous avons supposé, d’une part, que P était une substi- 
tution régulière, c’est-à-dire équivalente à un produit de facteurs circulaires 
de même ordre; d'autre part, que ces facteurs circulaires étaient tous écbaugés 
circulairement entre eux quand on passait d'une première forme de P à une 
seconde forme distincte de la première, afin d’obtenir, par la comparaison 
de ces deux formes, une substitution Q permutable avec la substitu- 
tion P. 

Dans le cas général où la lettre P désigne une substitution quelconque, 
cette substitution régulière ou irrégulière peut du moins être considérée 
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comme le produit de plusieurs substitutions régulières 

dont chacune remplit la condition que nous vcuqjis d indiquer. Alors on a 

(»4) P = 99 . ; 

• - * \ 

et aux substitutions régulières 

• p 

*• *.* ■?. 

- * 

qui représentent divers fadeurs de P, correspondent des facteurs de O re- 
présentés eux-mêmes par d’autres substitutions régulières ^ dr 

?. ?.. 

de sorte qu'on a encor» * « 

(s»5) Q = 

» * ». 

le facteur ■£ étant permutable avec le facteur d', le (acteur avec le fac- 
teur ï, et ainsi de suite. Ixtrsquf les facteurs J, ï , ï„,. . . se réduisent à un 
seul facteur $, les facteurs 59 , it, .?»>•• • se réduisent aussi à un seul fac- 
teur et l'on se trouve ramené au cas particulier que bous avons examiné 
ci-dessus. Mais ce cas particulier est le seul cas où les substitutions P, Q 
soient permutables entre elles sang pouvoir cire décomposées en facteurs 
plus simples qui , comparés deux h deux ^ restent permutables entre eux. Cela 
posé, il résulte des principes établis dans ce paragraphe, qu’on peqf énoncer 
les .propositions suivantes : a 

i" Théorème. Soient P, Q deux substitutions permutables entre elles, mais 
que l'on ne puisse décomposer en facteurs plu» simples qui, compafés deux 
à deux, restent permutables entre eux. Ce* substitutions seront toutes deux 
régulières et de la forme de celles qu’au obtient dans le cas ou , avec plusieurs 
systèmes de variables, on construit divers tableaux qui renferment tous un 
même nombre de termes compris dan» on même nombre de lignes borizotir- 
tales et verticales, et où, apres avoir placé èes tableaux à la suite les uns des 
autres dans un certain ordre, on multiplie entre eux , d'une part , les facteurs 
circulaires dont l’un quelconque offre la série des variables qui, dans les 
divers tableaux , appartiennent à une ligne horizontale de rang déterminé ; 
d'antre part, les facteurs circulaires dont l'un quelconque offre la série des 
variables qui, dans les divers tableaux, appartiennent à un*. ligne verticale 
de rang déterminé. Ajoutons que, dans l’hypothèse admise, les deux substi- 

I ,‘r. rta. rl de Ph. méth-, T, lit. («Il* livr.) z8 
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tutions régulières P, Q satisfont à l 'équation de condition 

P* = Q\ 

h étaut le nombre des facteurs circulaires de la substitution P, et k le nombre 
des facteurs circulaires de la substitution Q. 

Corollaire i". Concevons qu'en faisant usage des notations précédemment 
.adoptées , on nomme ». ' 

n le nombre des variables comprises dans chacune des substitutions P, Q; 
a l'ordre de la substitution régulière P; 
b l’ordre de la substitution régulière Q ; « 

9 le nombre des tableaux mentionnés dans le i w théorème. 

Les nombres a, b, n seront liés aux nombres A, k, 6 par les formules 

(s6) a = 6k, b = 6h, n = Bhk, 

et l’ordre de la substitution P* = Q* sera précisément le nombre 6 déterminé 
par la formule 

■Ç • • 

, » v "* & r a 9 b n ab 

(a 7 ) <■> 5 3 *Ï = Â = ***='’-’ 


de laquelle on tire encore 

• ». 

(»8) 


♦ 


>=&)■ 


,<• <» 

Corollaire n'. Pour montrer une application du i*' théorème , supposons 
qu'avec tes variables 


- •*» J, z, a , v, iv, t, t, 

« . .. 

on construise les deux tableaux 


C»9) 

et 

(3oJ 


X, J, 
2 , U, 

V , W, 

S, t. 


Le facteur circulaire qui présentera , écrites à la suite l'une de l’autre , les 
quatre premières lignes verticales des denx tableaux , sera 


(x, z, V, j)j 
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( a, 9 ) 

et le facteur circulaire semblablement formé avec les quatre variables com- 
prises dans les secondes lignes verticales des deux tableaux sera 


■ . (f, «, «b *).. 

Au contraire, le facteur circulaire qui présentera, écrites nia suite Ijjne de 
l'autre , les quatre variables comprises dans les premières ligues horizontale 
des deux tableaux , sera . # - 

(*> J, v, iv), * • 

% 4 

et le facteur circulaire semblablement formé avec les quatre variables com- 
prises dans les secondes lignes horizontales des deux tableaux sera 

4 ' ■ ’î* ' ' 

«4 v ■ • .. 

Cela posé, ii résulte du i* théorème que .«Non prend 

++ * - + * * 

( 3 l) P =(X, S, V, S) (jU* Wi. ( # 

• » ♦ ï.n.-vjji , 

et % a» 

* ^ 

( 3 a) < 4 Q = (JC, U, a, t), 

P, Q seront deux substitutions permutables entre elles ,.ç est-à-dire deux sub- 
stitutions nui vérifieront la formule . , ** , • 

' 1 ^} = QP, * * * 


ou , ce qui revient au même; la formule 
* ** » 

* ”p^ QPQ~*. 


'vît 


effectivement, il suit d’une régla précédemment jjy ncée ( page 178), que , 
pour obtenir le p&dnit ,, + ^ , * 

%«*%"' ”> ' * >«-'* 
er la substitution l’aidée de ses facteurs circulaires, puis 
êrnentîi de^hriables indiqués par la substitu- 


il suffit dçjtprim 

dy ctaBjwyP sjééyi _ 

tinta Q, eh opéranfeomme si P représentait un sirqple arrangement. Or, 


écrivant, à la piacede la substitution 

P = (ir, t) (.J, u, w, r), 


* 


en 

«1 


28. 
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l'arrangement 

A — xzvsjruwt, 

cl en appliquant à cet arrangement la substitution 

Q = C* - » T> v t w ) (%> <)> 

ou trogverait . • ' 

* ' QÀ jruwtvsxi. . ' 

<• ** *’ 

Donc, en vartii tle la réplique nous venons db rappeler, ou aura 

. QWJ-' = ( jr , w, tv, /> (o, s, x, z), 

on, ce qui revient au même, , 

_ ' ’ 

QPQ-' = (x, z, »•, s) {j-, u, 10, lj =nP. 

Ajoutons que , dans le cas présent , a étant tout â la fois le nombre des fac- 
teurs circulaires de P et le nombre des facteurs circulaires de Q, ou aura 

A = A=a. ' 

1‘ " ' 

Dose le l* théorème donner» encore 

P! = Q’. 

l’ftfin la valeur commune des deux substitution* P 1 , Q’ devra être , conlur- 
uiémcnt à une remarque précédemment faite, le produit de» quatre facteurs 
circulaires du second ordre 


(33) 


(*. '0. (J. «*)* 
t (», *),*»(«, /)„ * 

dont chacun <»st formé avec deux variables 1 qui occupent la même plaie dans 
les tableaux (arj)êt (3o) .^Effectivement on tirera des formules (3t)çt(3a) 

p* = £. v) (**$&"') (u, o- ^ 

1 ÇomUaire ST'. Si-lcs diver» tableaux forints ti'vec les « variables que fetifcr- 
innnt les substitutions PfQ se réduisent à uffscul , alodl'.fj seront deux sub- 
stitutions régulières du genre de celles d®tf nous nous solpmes déjà occupé» 
dans le § VU (page igiè), et dont les propriétés deviennent évidentes quand 
on représente les variables qu’elles renferment à laide dedenx espèces .d’in- 
dices appliqué|à nue seule lettre. Alors aussi l'équation ^ £ 

e = 1 
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cntrainera les formules 


( «ai ) 

k = a, k = b, 


• P‘ = Q*=j. 

•Supposons, pour fixer les idées, qu'avec les six vâriabfcs 

. *» /.%*«> *>, w, 

on construise le tableau . 


(34) 


*> r- 2 » 

1, V, «V. 


Alois, eu preuaul pour P une substitution dont chaque facteur circulaire 
i enferme les deux variables comprise^ dans une même ligne verticale du 
tabléauq34) f on trouvera A M.» 

(*5) 


(ar, ; «) ( jr, V ) (z, w). 


} 


Au contraire, en prenant pour Q une substitution dont chaquqtiacteur cir- 
culaire présente, écrites à la suite l une de l’autre, les trois variables dftifl- 
prises dam une même ligne horizontale du tat>le«u|34) , ou tréuvcra 

(^ • * a Q = (■*■> j < («. »•)• 

Or, les substitutions P, Q, déterminées par les formules (38 J, (36), seront cer- 
tainement permutables entre elles; car elles se réduiront au cubo et au carré 
de la substitution du sixième ordre % , 

m • m A W * * 

X jr • (*?■*•/• •£•+% % 

\)e plus, le nombre k se confondant avec Tordre a = a de la substitution P, 
et le «ombre h avec l’ordre b = 3 de la substitution Q, ^équation {a3> don- 
«■ent * r - & ^ " 

‘ v <I» = Q’=.., * * • 1' 

Corollaire 4'. .S v i la substitution P se réduit à un seul facteur ciffculaire, 
alors, tout ce que Ton pourra faire pour modifier la fohne de P, ce sera de 
faire passer successivement à la première place Tune quelconque des varia- 
bles écrites à la suite lime de l’autre dans ce même fedttir.’ Cela^jsé&les 
deux arrangements auxquels y réduiront Imdeuxgformes assignées à P quand 
oq supprimera les parenthèses ef les virgules placées entre les variables, re- 
prèsetrte, -ont évidemment les deux termes d’une substitution qui" sera une 
puissance de PWonc la substitution Q se confondra nécessairement avec 


( aai ) 

l'une de ces puissances. Alors aussi le tableau unique, construit avec les 
diverses variables, ne renfermera plus qu'une seule ligne verticale. 

a” Théorème. Soient P, Q deux substitutions permutables entré elles et 

formées avec les n variables 

• 

J, * 

• # 

Si ces deux substitutions ne sont pas de la forme indiquée dans le i* théo , 
reme , elles pourront, du moins, être décomposées en facteurs corres- 
pondants t 

<t 9 <P 

,1 »»•••» 

't,. t.. • 

" « ' ' » 

qui, pris deux à deux,. seront de cette forme et, par conséquent, permu- 
tables entre eux. 

Coivllaire t". Soit u le nombre des formes diverses et semblables entre 
elles que l'on peut donner à la substitution P en l’exprimant à l aide de ses 
facteurs circulaires, et mettant toutes les variables eu évidence, u sera pré- 
cisément le nombre des solutions diverses de l'équation symbolique et linéaire 

résolue par rapport à Q {voir le § TV, page 1 76) ; ou, ce qui revient au même, 
u sera le nombre des substitutions permutables avec P, qui pourront être 
formées avec les n variables x, y; s, . . . . D'ailleurs, comme nous l'avons 
déjà remarqué, il suffira , pour obtenir une valeur de Q, d’écrire, au-dessus 
de la substitution P exprimée à Faide de ses facteurs circulaires , la même 
substitution sous une seconde forme semblable à la première, puis de prendre 
pour termes de la substitution Q les deux arrangements auxquels se réduiront 
les deux formes de P quand on supprimera, dans ces deux formes, les pa- 
rc*. lèses et les virgules placées eutre les diverses variables. Enfin, il peut 
arriver que la substitution P renferme des variables immobiles qui dispa- 
raissent quand ou la réduit à sa plus simple expression ; et il est clair que , 
dans le passage d’uue première forme de P à upe seconde, on pourra échan- 
ger entre eux arbitrairement les facteurs circulaires du premier ordre formés 
avec ces variables immobiles. Il en résulte que les variables immobiles de P 
peuveut, dans la substitution Q, composer des facteurs circulaires quelcon- 
ques. Donc , pour obtenir les diverses valenrs de Q , il suffira toujours de 
multiplier les diverses substitutions formées avec les variables immobiles 
de P, par les diverses valeurs de (J que l'on obtiendrait en laissant de côté 
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ces même? variable? et en supposant la valeur de P réduite à sa plus simple 
expression. 

Corollaire a". Pour montrer une application des principes établis dans le 
précédent corollaire, supposons que, les variables données 


X, jr, *, U, V, W, S, t 

étant au nombre de huit, la substitution P, réduite à sa plus simple expres- 
sion , renferme seulement les six variables 

" • . 7» *> “> 

et *>it déterminée pir la formule 
(35) .» Vs=(x,u)jy,v) (z,w). 

La même substitution , quand toutes lef sVrkblds seront mises eu évidence, 
pourra être présentée sous la forme *" Â 

(37) P = (*, «fl i%) (s) j/j. 

D'ailleurs , si on laisse de côté les denpvariablas immobiles s, t , le nombre 
des formes, semblables entre elles, sous lesqucllefgDn pourra présenter la va- 
leur de P fournie par l’équation (35), sera exprimé [uôtrla formule la) de la 


p«q;e 1 7 a] par le produit 
Donc, avec les six variables 


4 


*. ' JÈ <4 

3.a* = 48« . 


•* 


•*» 7, \ «» f. «*. 

•' , . * 4 

ou pourra former 48 valeurs diverses de Q, c'est-à-dire 48 substitutions dont 
chacune sera permutable avec la substitution P. Au contraire, si l'on fait 
entrer en ligne de compte les deux variables s et t, le nombre des formes, 
semblables entre elles, sous lesquelles ou pourra présenter la valeur de P 
fournie par l’équatioD (37) , sera 


(i.a) (i ,a.3.a’) = a .48 = 96 . 


Donc , avec les huit vari 


JP, 

X,jfz, U, 1», tv, s, t, 


ou pourra former ax 48 , ou 96 valeurs diverses deQ, c'est-à-dire 96 sub- 
stitutions dont chacune sera permutable avec la substitution P. 11 y a plus : 


( a»4 ) 

pour obtenir les 96 valeurs de Q que l’on peut former avec les huit variables 
x, 7 , ï, u, v , tv, s, t, 

il suffira de multiplier les 48 valeurs de Q, formées avec les six variables, 

•»* 

X, y, z, u, k, IV, 

par les deux substitutions * *■ « 

1 et (s, 

qui peuveut être formées avec les variables immobiles de I* ; et, à chacune 
des valeurs que l'on pourra obtenir par la substitution Q , en laissant de c 6 té 
les deux variables s, l, correspondra une seconde valeur qtti sera le produit 
delà première par le facteur circulaire (s, t). Ainsi, par exemple, à la valeur 

de Q déterminée par l'équation (36), c'est-à-dire par la formule 

•* ^ ».« 

Q = (*. 7 * *) ■(«* ,v ) . ■ - 

correspondra une seconde valent- de Q déterminée par la formule 

Q = (x, 7 , 4(u, v, tv) (s, ■<), 

* ~ ta d 

et permutable , comme 1 $ première . avec la substitution l r . 

Avant de terminer* ce paragraphe, bous allons cnqoM établir, a légurd 
des substitutions permutables entre elles muelques propositions qui parais- 
sent dignes d'être rqmarqujiat. 

3' Théorème. Désignons par 

Q , R , S, . . . 

diverses substitutions dont chacune soit permutable avec uot^Mbstilution 
Mjttéç P f as produit de deux ou de gjüsietirtrdes substitutions (J" R ,'s, . . . 
multipliées l'une pff l'autre dans un ordre quelconque, sera encore peum- 
avec la substitution P. ‘ ^ 

Démonstration. En effet , lorsque chacune des substitutions 

• îV r-* '8WO y'r . - i 

V Q, R, 


sera permutable avec P, on aura 
(381 ^ QP = PQ, RP 

ou, ce qui revient au même, 

(39) 


*ï 

PR*, SP = 


& 


Q% pqï£. f|< =|6pR|»if<, .s = pV-\. 

I . f! 


£ 
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Or, on tirera immédiatement des équations 39 ) 

,4o) QR = PQRP'\ QRS = PQRSP 

ou , ce qui revient au même , 

40 QHP = PQR , QRSP = PQltS, — ; 

et il résulte immédiatement des formules (40* f ) u,! chacun des produits 

QR, QRS,..., 

formés par la multiplication de deux ou de plusieurs des substitutions 

Q,*R, S 

est permutable avec la substitution P. 

Corollaire. Désignons toujours par n le nombre des variables 

x, jr, z,... 

comprises dans la substitution P, et par u le nombre des formes, semblables 
entre elles , que peut prendre P exprimé à l'aide de ces variables. « sera le 
nombre total des substitutions permutables avec P qui pourront être formées 
avec les n variables je, jr, z Soient 

(4a) •» Q.. Qi» • • • » Q «— 1 

ces mêmes substitutions, dont l’une se réduira toujours à I unité. l'.o venu 
du 3' théorème, les dérivées des substitutions 

Qu Q».. •. Qu— » 

seront tontes permutables avec P. Donc ces dérivées seront toutes comprises 
dans la série (4a% et cette série offrira un système de substitutions conju- 
guées. On peut donc énoncer encore la proposition suivante : 

4 e Théorème. Une substitution quelconque P étant formée avec les n va- 
riables jc, y, z,..., les diverses substitutions formées avec les mêmes 
variables, et permutables avec P, offriront un système de substitutions 
conjuguées. 

Exemple. Soit . 

(43) P = (x, J) (z, ü). 

Le nombre des formes, semblables entre elles, que pourra prendre la sub- 
Ei. J J*, et Jr Ph (ualV, T. III. (31* ll*r.) >9 
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stltution P exprimée à l'aide des quatre variables x, 7, z, », sera 

* l.l.l’sS. 

• ♦ 

Donc ces mêmes variables pourront former huit substitutions permutables 
avec P. D'ailleurs, pour obtculr ces huit substitutions , il suffira de comparei 
a la forme sous laquelle P se présente dans la formule ( 43 ) » les huit formes, 
semblables entre elles, que peut acquérir P exprimé à l’aide des variables 
jr, z, u. Ces huit formes, savoir, , 

(X,J) (Z, u), (J-,X) (Z, U), ix,j) («, Z), (J, XJ (u, z), 

(z, u) (x,j), (s, «) (7,*}, («, Z) (X,f), ( u , ») (7,x), 

'* , . ! f „ , Vf 

>e réduiront , si l’on supprime les virgules et les parenthèses, aux huit arran- 

. _ /I joihiîpitfjM •. üf t* • 

gements * 

xyzu, yxzu, dyus, fxuz, 

zux y y zujrx, uzxj, uzjrx. 

Doue , en vertu de la règle énoncée à la page 1 77, le* huit substitutions per- 
mutables avec P seront les suivantes : 





. 

tXfUS) 


(***\, 1 

y\i ri'hn-'M 



W “/ 


tnzxy\ 

W“J 


/■v*\ , 


W ' 




- thrôul >‘1 


ou , ce qni revient au même , les suivantes : 

JH, 

I, * (X, 7), {z, u), (x,7) (s, »), 

(x, z) (7, »), (x, z, 7, tt), (X, u, 7, 2), (x, «) (7, r). 


( 44 ) 


Orj il est aisé de s'assurer que, si l’on multiplie ces btiit substitutions par 
l’une quelconque d'entre elles, les huit produits ainsi obtenus se confondront 
avec ces mêmes substitutions , rangées seulement dans un nouvel ortjre Donc 
le système des huit substitutions permutables avec P sera, conformément au 
4 ' théorème , un système de substitutions conjuguées. 


,X. — Sur les systèmes de substitutions permutables entre eux. 
Considérons n variables 

x, 7, 2 


sy 7 £ \ 

f£. 


et formons avec ces variables deux systèmes de substitutions conjuguées, 

» <V t ” 






ym 
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l’un dr l’ordre «, l'autre de l’ordre b. Représentons d'ailleurs par 

(i) t, P„ P,,..., P«_, 

les substitutions dont sc compose le premier système, et par 

( 2 , b Qi» Qa»**M Qs-i 

celles dont se compose le second système. Nom dirons que les deux système* 
sont permutables entre eux, si tout produit de la forme 

p*Q. 

est en même temps de la forme 

QaP*. 

Il pourra d'ailleurs arriver, ou que les indices h et k restent invariables dans 
le passade de la première forme à la seconde , en sorte qp'on ait 

PaQ*=QaPa; 

ou que les indices h et k varient dans ce passage, en sorte qu'on ail 

PaQa = QrP*-, 

h', k' étant de nouveaux indices, liés d’une certaine manière aux nombres 
h et k. Dans le premier cas, l’une quelconque des substitutions (t) sera per- 
mutable avec l’uue quelconque des substitutions (a). Dans le second cas, au 
contraire, deux substitutions de la forme P*, Q*, cesseront d’étre générale- 
ment permutables entre elles, quoique le système des substitutions de la 
forme 1\ soit permutable avec le système des substitutions de la forme Q*. 

Supposons maintenant que, les systèmes (t) et (a) étant permutables entre 
eux, on nomme S nue dérivée quelconque des substitutions comprises dans 
les deux systèmes. Cette dérivée S sera le produit de facteurs dont chacun 
sera de la forme P* ou Q A , et l'on pourra sans altérer ce produit : t" échan- 
ger entre eux denx facteurs dont l’un serait de la forme P*,l autre de la 
forme Q A , pourvu que l’on modifie convenablement les valeurs des indices h 
et k ; a" réduire deux facteurs consécutifs de la forme P* à un seul facteur 
de cette forme; 3” réduire deux facteurs consécutifs de la forme Q A à un seul 
facteur de cette forme. Or il est clair qu’à l’aide de tels échanges , et de telles 
réductions , on pourra toujours réduire définitivement la substitution S ;i 
l'une quelconque des denx formes 

P*Q», QaPa- 

On peut done énoncer la proposition suivante : 

a 9- 
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i" Théorème. Soient 


( «8 ) 


(0 

, |> p P 

•> 'I' *>»•• *J r tf-11 

et 


W . 

1 » Qo Q»** • > Q*-« 


deux systèmes de substitutions conjuguées, permutables entre eux, le pre- 
mier de I ordre a, le second de l'ordre h. Toute substitution S, dérivée des 
substitutions (t) et(î), pourra être réduite à chacune des formes 

P*Q», Q*P*- 


Corollaire. Concevons maintenant que l'on construise les deux tableaux 



/ >» 

P» 

P. 

p*-„ 


\ Qo 

Q,P„ 

Q.P«>- - 

M Q,P-„ 

(3) 

{ Qo 

QjP«. 

Q,P„. • 

Q.P<-„ 


( Q*-o 

Qs-.P., 

Qs-.P,,. 

••1 Q»-|P«-li 

et 

i y, 

Po 

P 

P*-,, 


o . \ Q» 

P.Q.. 

P.Q,,-. 

... p.-,QO 

(4) 

( Q., 

P.Q». 

P.Q.,- • 

• t 


( Q»-i» 

PiQ*-.. 


• „ P«-,Q*-<- 


Deux termes pris au hasard, non-seulement dans une même ligue horizon- 
tale, mais encore dans deux lignes horizontales différentes du tableau (3), 
seront nécessairement- distincts l'un de l’antre, si tes séries (t) et (a) n’offrent 
pas de termes communs autres que l’unité. Car, si en nommant h, h' deux 
entiers inférieurs à a, et k, k' deux entiers inférieurs t’i b, on avait , par 
exempte , 

''i'- : li'sf 1 : ’ . • r, es 00^5)8 ■tfiWP wituf - 

(5) !■* Q»P* = Q*>P*v , 

sans avoir a la fois 

,, » 'ru; , , . 

h = h et k' = k, 

■JjfT -Kt 'I.-Oio < 'houuji 

l’équation (5) entraînerait la formule 




Qr'Q*= P*-Pr‘, ' 
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en vertu de laquelle les deux séries offriraient un terme comuiuu qui serait 
distinct de runité. Doue, dans l'hypothèse admise, les divers termes du 
tableau (3), qui offrira toutes les valeurs possibles du produit 

Q*P*. 

seront distincts les uns des autres, et, par suite, les dérivées distinctes des 
substitutions (é) et (a) se réduiront aux ternies de ce tableau. Donc le sys- 
tème de substitutions conjuguées, forme par ces dérivées, sera d'un ordre 
représenté par le uorobre des termes du tableau (3), c'est-à-dire par le pro- 
duit ab. On pourra d’ailleurs évidemment remplacer le tableau (3) par le 
tableau (4); et, par conséquent, on peut énoucerla proposition suivante : 
a' Théorème. Des mêmes choses étant posées que dans le théorème i", 
les dérivées des substitutions (i) et (al formeront un nouveau système de 
substitutions qui seront toutes comprises dans le tableau (3), ainsi que dans 
le tableau (4); et l'ordre de ce système sera le produit ah des ordres a , b de- 
systèmes (t) et (a), si ces derniers systèmes n’offrent pas de termes communs 
autres que l'imité. 

On peut encore démontrer facilement la proposition suivante, qui peut 
être considérée comme réciproque du second théorème : 

3 e Théorème. Soient 

(i) i, P„ P,,..., P.-„ 

(а) I, Q., Qs-.i 

deux systèmes de substitutions conjuguées, Je premier de l'ordre a , le se- 
cond de l’ordre h, qui n’offrent pas de termes communs antres que l'unité. 
Si 1rs dérivées de ces deux systèmes forment un nouveau système de substi- 
tutions conjuguées, dont l’ordre se réduise au produit ab, toutes ces dérivées 
seront comprises dans chacun des tableaux (3) et (4), et, par conséquent , le- 
systèmes (t) et (a) seront permutables entre eux. 

Démonstration. En effet , dans l’hypothèse admise , chacun des ta- 
bleaux (3), (4) 5e composera de termes qui seront tous distincts les uns de- 
autres, et qui seront en nombre égal à celui des dérivées des substitu- 
tions (i) et (a). Donc il renfermera toutes ces dérivées, dont chacune sera 
tout à la fois de la forme Q„ P A , et de la forme l’ A Q,. 

Considérons maintenant le cas particulier où les divers termes de la 
suite (t) sc réduisent aux diverses puissances 

(б) «, P. P’ P~ 
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d'une substitution P dont l’ordre est représenté par la lettre a, et où pareil- 
lement les divers termes de la suite (a) se réduisent aux diverses puissances 

17 ) ». Q. Q’.-> Q*~‘ 


dune substitution Q dont l'ordre est représenté par la lettre b. Alors , pour 
que le système des substitutions (6; soit permutable avec le système des sub- 
stitutions (7), il suffira que les deux suites 

(8) Q, PQ, P’Q,..., P~Q, 


et 


9 ) 


Q, QP, QP 1 QP-' 


offrent les mêmes termes rangés dans le même ordre ou dans deux ordres 
différent*. En effet, cette condition étant supposée remplie, tout produit de 
la forme P*Q sera eu même temps de la forme QP*, le nombre h' pouvant 
être distinct du nombre h. Donc , par suite, tout produit de la forme 


sera aussi de la forme 
et même de la forme 


P*Q* = P*QQ 

QP*Q, 

QQP*"= Q’P*\ 


h“ pouvant être distinct de h et de h'. Généralement, toute substitution de la 
forme 

P*Q* 

pouvant être considérée comme le produit de k facteurs égaux a Q par le 
multiplicateur P*, on pourra, sans altérer cette substitution, échanger suc- 
cessivement le facteur P* avec chacun des facteurs égaux A Q, pourvu que 
chaque fois on modifie convenablement la valeur de l’exposant h ; et lors- 
que, eu vertu de semblables échauges, les k facteurs égaux à Q auront été dé- 
placés de manière à précéder tous les facteurs égaux à P, la substitution 

p»Q» 

sc présentera évidemment sous la forme 

Q*P\ 

On peut donc énoncer la proposition suivante : 
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4' Théorème. Soient 

P, Q 

deux substitutions distinctes, la première de l'ordre a, la secoude de l'ordre h. 
Si les deux suites 

Q. PQ, P*Q P— Q, 

Q, QP, QP’ QP— 

offrent précisément les mêmes termes rangés dans le même ordre on dans 
deux ordres differents, alors les deux systèmes des substitutions conjuguées 

VI, P, P*i---» 1“-*, 
i. Q. Q’, .., Q*-'. 

formés, l'un avec les diverses puissances de P, l'autre avec les diverses puis- 
sances de Q, seront deux systèmes permutables eutre eux. 

De ce dernier théorème, joint aux i w et a" théorèmes, on déduit immé- 
diatement la proposition suivante : 

ï* Théorème. Les mêmes choses étant posées que dans le 4 e théorème , 
admettons, en outre , qu'aucune des substitutions 

P, P»,..., P— 

ne se retrouve parmi les substitutions 

Q, Q\ Q*-, 

en sorte que l'équation 

P* = Q* 

ne se vérifie jamais, excepté dans le cas où l'on a 
P*=t, Q*=i. 

Alors toutes les dérivées des deux substitutions P, Q seront comprises dans 
chacune des formes, » 

p»Q* Q*p* 

la valeur de k devant rester la même quand on passera de la première furinr 
à la seconde ; et , par suite , ces dérivées offriront un système de substitutions 
conjuguées dont l'ordre sera le produit ab. 

Corollaire. Dans l’hypothèse admise , les diverses dérivées des substitu- 
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lions P, Q sc confondront évidemment avec les divers termes du tableau 

/ ', P, P’ P*"', 

l Q, 'PQ, P’Q P—Q, 

('«) < Q*, PQ>, P’Q’,..., P—Q*, 


\ Q*-, PQ* - ', P’Q- P-Q*-, 

et aussi avec les divers termes du tableau 


1, 

P, 

P*,—» 

pa-i 

Q- 

QP. 

QP 1 ,..., 

QP” - '. 

Q’. 

Q’P. 

Q’P 1 ,..., 

Q’P*-', 

Q*- 

Q-P, 

Q*-‘P*,.. 

Q*-'p— . 


§ XI. — substitutions arithmétiques et des substitutions géométriques. 

Considérons n variables 

y, i 

Supposons, d'ailleurs, que l'on représente ces diverses variables par une 
même lettre n successivement affectée des indices 

o, i, a,..., n — i; 

p| , en conséquence , à la place de 

x, jr , 

écrivons 

(i) Xo, Æt, *»-e 

Knfin concevons que l’on regarde comme pouvant être indifféremment rem- 
placés l’un par l'autre deux indices, dont la différence se réduit à un mul- 
tiple den; en sorte qu'on ait, pour toute valeur entière positive ou même 
négative de l, 

X/ ~ ™ X{ . j, — ■ • • 

= Xi—n — X{_ iH = 

Pour reproduire la suite (i), ou du moins les termes de cette suite rangés 
dans un nouvel ordre , il suffira d'ajouter aux indices de ces divers termes une 
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même quantité h , ou bien encore de multiplier ces indices par un même 
nombre r premier b n. Dans le premier cas, à la place de la série (t), on 
obtiendra la suivante 

(*) •*■*. ■***„-•• 

Dans le second cas , au contraire, la série ( i ) sera remplacée par celle-ci 

(3 x a , x,, X| r ,».,, x^_, Jr . 

Il est bon d'observer qu’au terme x, de la série (i) correspond le terme 
de la série (a), et que le rapport arithmétique des indices 

l + h, I, 

qui affectent la lettre x dans ces deux termes, se réduit précisément à la 
constante h. Au contraire , au terme x, de la série (i) correspond le terme x r , 
de la série (3), et le rapport géométrique des indices 

rl, l 

qui affectent la lettre x dans ces deux termes, se réduit précisément à la 
constante r. Pour ce motif, en supposant, comme ci-dessus, que les variables 
données sont représentées par une seule lettre successivement affectée des 
indices 

o, i, a,. . . , n — t, 

nous appellerons substitution arithmétique la substitution qui coiisiste à rem- 
placer chaque terme de la série (t) par le terme correspondant de la série (a), 
et nous appellerons, au contraire, substitution géométrique, la substitution 
qui consiste à remplacer chaque terme de la série (t) par le terme corres- 
pondant de la série (3). Cela posé , la substitution arithmétique la plus simple 
sera la substitution circulaire 

(4) P — (x 0 , x,, x 1 ,*»>, a»-,}, 

qui consiste à remplacer généralement x, par x (< _, , et il suffira évidemment 
d élever celle-ci à la puissance du degré h pour obtenir la substitution qui 
consiste à remplacer généralement X; par X;»*. Ainsi, la valeur de P étant 
déterminée par la formule (4), chaque terme de la série (i) se trouvera 
remplacé par le terme correspondant de la série (a) en vertu de la substitu- 
tion circulaire ou régulière P*. 

Soit maintenant Q la progression géométrique qui consiste à remplacer 
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généralement le terme x, de la série (t) par le terme correspondant x r , de 
la série ( 3 ), en sorte qu'on ait 


( 5 ) 




J ■r*'*rXjr..«4f(|— |)A 


Alors, k étant un nombre entier quelconque, la substitution Q* sera celle qui 
consiste à remplacer la variable x, par la variable arp,; et , par suite , pour 
que l’on ait identiquement 

{6) Q*=«, 


il faudra que l'on ait, quel que soit /, 

(7) r*/ = f, (mod./i). 

D'ailleurs, r étant, par hypothèse , premier à n, la formule (7), que l’on peut 
écrire comme il suit : 


donnera 


(r* — 1) / = o, (mod.n), 
r* — 1 — o, (mod. n ) , 


ou , ce qui revient au même , 

(8) r*=i, (mod.n). 

Donc l’équation (6) entraînera toujours la formule (8) ; et l’ordre i de la sub- 
stitution géométrique Q, c’est-à-dire la plus petite de* valeurs de k, pour 
lesquelles se vérifiera l’équation (C), sera en même temps la plus petite des 
valeurs de k pour lesquelles se vérifiera la formule (8). 

n étant un nombre entier quelconque, et r l’uu des nombres premiers à n, 
l’exposant k de la puissance à Laquelle il faut élever la base r pour obtenir 
uu nombre équivalent, suivant le module n , à un reste donué , est ce qu'on 
nomme l 'indice de ce reste. Cela posé, le nombre i, ou la plus petite des va- 
leurs de k pour lesquelles se vérifie la formule (8), n'est évidemment autiv 
chose que le plus petit des indices de l’unité. Ce même nombre 1 est encore 
celui qui indique combien l’on peut obtenir de restes différents en divisant 
par n les termes de la progression géométrique 


1, r, r’, r*,.... 


et qui, pour cette raison, a été désigné, dans un précédent Mémoire, sous 
le nom d 'indicateur. En conséquence, on peut énoncer la proposition sui- 
vante : 


I 
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i" Théorème, n étant un nombre entier quelconque, et r étant l’un des 
nombres pretniers à n, l’ordre de la substitution géométrique Q , déterminée 
par la formule (8) , se confond avec l'indicateur i relatif à la base r. 

Concevons à présent que , h, k étant deux nombres entiers quelconques, 
on forme , avec les variables 


les trois substitutions 


<**01 » JT*»*»*» 3Cn—\ i 

P\ Q* et Q*P\ 


Ces substitutions consisteront évidemment, la première à remplacer l’indice l 
dune variable quelconque par l’indice /-t- h, la deuxième à remplacer l’in- 
dice l par l’indice r*/, et la troisième k remplacer l’indice l par l’indice 


r* (/ -t- A). 

Au contraire , h' étant un entier distinct de h , la substitution 

P*Q* 

consisterait à remplacer l’indice l d’une variable quelconque par l'indice 

h -f- r*/. 


Donc on aura généralement 

(9) Q*P*= P*Q\ 

si l’on a 

rt+r*l = l*(t+h), 

ou, ce qui revient au même, si l’on a 

h — r l ‘h. 


Mais alors l'équation (9) donnera 

Q*p*_ pr'AQ* 

et il est d'ailleurs facile de s'assurer que cette dernière formule s’étend à 
des valeurs entières quelconques non-sealeraent positives, mais encore né- 
gatives de h. On peut donc énoncer généralement la proposition suivante : 
y Théorème. Représentons n variables distinctes par une même lettre x 
successivement affectée des indices 


o, 1, 2,. . n— t, 


3 o. 
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et concevons que I on regarde comme pouvant être indifféremment remplacés 
l'un pur l'autre deux indices dont la différence se réduit à un multiple de n. 
Soit d'ailleurs /■ un nombre entier, premier à n. Enfin soient 

P. Q 

deux substitutions, l'une arithmétique, l’autre géométrique, déterminées par 
les formules (4) et ( 5 ), c'est-à-dire deux substitutions qui cpnsistcnt , la pre- 
mière à remplacer l'indice / d'une variable quelconque par l'indice t -4- i , la 
seconde à remplacer l'indice l par l'indice rl. Alors on aura , pour des valeurs 
entières quelconques de h , et pour des valeurs entières et positives de k, 

(to) Q‘P*=P r ‘*Q*. 


Corollaire i". l’oser l'équation (to), c’est dire que l'équation (9), 
savoir, 

Q*P* = P* Q\ 

subsiste quand les exposauts h , h' vérifient la condition 


h' -Ch. 


D’ailleurs, de cette dernière formule, combinée avec l’équation 
r'= t, (inod. n), 

un tire, en supposant A</, 

r‘A' = r*A (mod. «), 

ou, ce qui revient au meme, 

h — C^h' (inod. n), 

et plus généralement, eu désignant par t' un multiple de i supérieur à k, 
h = r'~*h\ (mod. n). 

Donc, poser l’équation (10), c’est dire encore que l’équation (9) subsiste 
quand les exposauts h, h' vérifient la condition 

h - r r ~ i h > . 

Il résulte de ces observations qu'on peut, dans la formule (9), choisir arbi- 
trairement l'un quelconque des exposants h, h’. Il en résulte aussi que tout 
produit de la forme 

Q*P* 
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est en même temps de la forme 

P*Q\ 

et réciproquement, la valeur de l'exposant h devant seule varier quand ou 
passe dune forme à l’autre. Donc, en vertu de l’équation fq), les diverses 
puissances de P, savoir, 

(n) i. P, P 1 P~. 

offrent un système de substitutions permutable avec le système des substi- 
tutions 

(«») Q, QV--, O' -1 . 

qui représentent les diverses puissances de Q. 

Corollaire a*. Il est bon d’observer encore que la substitution arithmé- 
tique P et celles de ses puissances qui ne se réduisent pas à l’unité, déplacent 
les n variables données 


•^o* » * • » •**»— i* 

Au contraire, la substitution géométrique Q, déterminée par la formule (5), 
ou, ce qui revient au même, par la suivante 


(i3ï 



x,x„...x ( _, ir \ 
x,x,...x„_, I 


laisse immobiles la variable x„ quand n est uii nombre impair, et les deux 
variables x 0 , x, quand « est un nombre pair. La même propriété devant 


évidemment appartenir à celles des puissances de Q qui diffèrent de I unité, 
il est clair que les deux substitutions 


P, Q 


ne pourront jamais vérifier la formule 


P*= Q*. 


excepté dans le cas où l’on aura 

P* = i, Q* = i. 

Corollaire 3*. Les deux corollaires précédents . joints au 3* théorème du 
§ X , eutraînent évidemment la proposition suivante : 

3' Théorème. Les mêmes choses étant posées que dans le a r théorème , 
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les dérivées des deux substitutions P, Q seront toutes comprises sous chacune 
des deux formes 

P*Q\ Q*P*, 

et composeront un système de substitutions conjuguées qui sera d’un ordre 
représenté par le produit 

ni, 

i étant l'indicateur correspondant à la base r, c’est-à-dire la plus petite des 
valeurs de k propres à vérifier la formule ( 8 ). 

Nota. On arriverait encore aux mêmes conclusions en observant qu'il 
suffit de poser k = t dans l’équation (to) pour obtenir la formule 

(l4) QP*= P^Q. 

Or, il résulte de cette dernière formule que les deux suites 
Q, PQ, P’Q,..., P— Q, 

Q, QP, Q’P, . QP" - ' 

offrent les mêmes termes, rangés seulement dans deux ordres différents. 
Cela posé, il est clair que le 3* théorème sera une conséquence iramédiatr 
du 5' théorème du § X. 

Soit maintenant a un diviseur de n, distinct de l’unité; et posons 

(-5) v==, 

( 16 ) R = P*. 

R sera précisément la substitution arithmétique qui consiste à remplacer x, 

par x ou , ce qui revient au même , par x,*,. D'ailleurs on tirera de 

l+- 

«I « 

l’équation (to), en y remplaçant h par ait, et ayant égard à la formule (t 6 ), 
(t 7 ) QMl*= R^Q*. 

Enfin, comme la substitution R et ses puissances d’un degré inférieur à y dé- 
placeront toutes les variables données, tandis que la substitution Q et ses 
puissances d’un degré inférieur à / laissent immobile au moins la variable x 0 , 
il est clair que les deux suites 

t, P, P 1 ,. ., P—, 
t, Q, Q*,..., Q*-' 
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n offriront pas de termes communs autres que l'unité. Cela posé , des raison- 
nements semblables à ceux dont nous avons fait usage pour établir le 3 ' théo- 
rème suffiront pour déduire de la formule (17) la proposition suivante : 

4 ' Théorème. Les mêmes choses étant posées que dans le a* théorème, 
nommons v un diviseur de n distinct de l'unité, et soit R la substitution arith- 
métique qui consiste à remplacer généralement x, par x, + ,. Les dérivées des 
deux substitutions R, Q seront toutes comprises sous chacune des deux 
formes 

Q*R*, R*Q‘, 

et composeront un système de substitutions conjuguées qui sera d’un ordre 
représenté par le produit 

vt. 

Appliquons maintenant les théorèmes que nous venons d’établir à quelques 
exemples. 

Supposons d’abord h = 7, r = 3 . Alors les deux substitutions P, Q , déter- 
minées par les formules 

(18) P “ ^o, x,, ^Tji x,, x„ x 4 ), 

(tg) Q=(x., x„ x,, x„ x„ x,), 

seront, la première du septième ordre, la seconde du sixième ordre. On aura 
donc 1 = 6; et, en effet, le [nombre 7 étant pris pour module, 6 sera l’indica- 
teur correspondant à la base r= 3 , puisque, dans la progression géomé- 
trique 

3 , 3 », 3 % 3 \ 3 ‘, 3 *,..., 

3 * sera le premier terme qui, divisé par 7, donne pour reste l'unité. Cela 
posé, on conclura du 3 e théorème , que les substitutions arithmétique et géo- 
métrique P, Q, déterminées par les formules (18), (19), composent, avec 
leurs dérivées, un système dont l'ordre est représenté par le produit 

6.7 — 4a. 

Supposons en second lieu «=7, r=a. Alors la substitution géométrique Q , 
déterminée, non plus par la formule (19), mais parla suivante 

(20) Q = (x„ x„ x 4 ) (x„ x„ x,), 

sera du troisième ordre. On aura donc» = 3 ; et, en effet, le nombre 7 
étant pris pour module , 3 sera l'indicateur correspondant à la base a, puis- 


( » 4 ° ) 

que, dans la progression géométrique 

2, a*, a*,. 

■j 3 — 8 sera le premier terme qui, divisé par 7, donne pour reste l’unité. Cela 
posé, 011 conclura du 3 e théorème, que les substitutions arithmétique et géo- 
métrique P, Q, déterminées par les formules (18) et (ao), composent, avec 
leurs dérivées, uu système dont l’ordre est représenté par le produit 

3x7 = ai. 

Supposons encore n = 9, r — 2. Alors les deux substitutions P, Q,- déter- 
minées par les formules 


(al) P = (x 0 , X,, X„ Xj, Xj, Xj , x # , x T , x,), 

(22) Q = (x,, X„ X*, X I, X|) (x,, Xj), 

serout, la première du neuvième ordre, la seconde du sixième ordre. Ou 
aura donc /' = 6; et, en effet, le nombre 9 étant pris pour module, 6 sera 
l'indicateur correspondant à la base 2, puisque, dans la progression géomé- 
trique 


2*= 64 sera le premier terme qui, divisé par 9, donne pour reste l'unité. 
Cela posé, on conelura du 3 e théorème , que les deux substitutions arithmé- 
tique et géométrique P, Q, déterminées par les formules (ai)et(22), composent, 
avec leurs dérivées, un système dont l'ordre est représenté par le produit 

6.9 = 54 . 

Supposons enfin qu'à la substitution Q, déterminée par la formule f 22), on 
joigne, non plus ia substitution P, déterminée par la formule (ai), mais la 
substitution R, dont la valeur est fournie par l’équation 

( 23 ) R = P», 

ou , ce qui revient au même , par la suivante 

(»4; Il = (x 0 , x, , Xj) (x,, x,, x,) (x„ Xj, x,( 

Alors R sera une substitution arithmétique de l'ordre 

- = 3 

et l'on conclura du 4' théorème que les substitutions arithmétique et géomé- 
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trique Q, Il , déterminées par les formules (aa) et a4'j, composent , avec leurs 
dérivées, un système dont l’ordre est représenté par le produit 

3.9 = 37 . 

Pour un module quelconque n, l'indicateur i dépend de la base r, et devient 
nu maximum quand cette base r est une ladite primitive correspondante au 
module 11 . Si l’on nomme I cet indicateur maximum, chacun des indicateurs 
qui correspondront aux diverses bases représentées par les divers nombres 
premiers h n sera éfjal à I ou à un diviseur de I. D’ailleurs, si l’on suppose 

n = pf if . . . , 

p et </ étant les facteurs premiers de n , l’indicateur maximum I sera le plus 
petit nombre entier divisible à la fois par chacun des produits 

p*~' [p - ■)» ?*-'(?- O.- ••• 

I un de ces produits, savoir, celui qui répondra au facteur a, devant être rem- 
placé par sa moitié quand n sera pair et divisible par 8. 

Si n se réduit à une puissance d'un nombre premier et impair p , en sorte 
qu’on ait 

u = pf, 

on trouvera 

l = P'~'(P~ 0 = «(* -')• 

Si n se réduit à un nombre premier p, on aura simplement 

I = n — 1. 

bu égard aux remarques qu on vient de faire, les 3* et 4" théorèmes enl rai- 
ne rom évidemment les propositions suivantes: 

à' Théorème. Les mêmes choses étant posées que dans le a* théorème , 
si l’on nomme r une des racines primitives correspondantes au module n, et 
1 l'indicateur maximum relatif à ce module, c’est-à-dire le plus petit des in- 
dices de l'unité correspondants à lu base r, la substitution géométrique Q, 
qui aura pour objet de remplacer généralement X, par x^, sera de l’ordre I . 
Alors aussi les dérivées des deux substitutions P, Q seront toutes comprises 
sous chacune des deux formes 

Q*P\ P*Q\ 

et composeront un système dont l’ordre sera représenté par le produit 

/il. 
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Corollaire. Si n est un nombre premier, un aura simplement 

I = « — i, 

et , par suite, les dérivées des deux substitutions 

•\ Q 

composeront nu système dont l'ordre sera représenté par le produit 

n (n - t). 

6'' Théorème. Les mêmes choses étant pesées que dans le 5' théorème, 
soit y un diviseur de n autre que limité, et nommons K la substitution arilli- 
métique qui consiste a remplacer généralement x, par -r /+ Les dérivées des 
deux substitutions Q, K seront toutes comprises sous chacune des deux forme» 

Q*R 4 , R*Q\ 

et composeront un système dont 1 ordre sera exprimé par le produit 

vl 

Au lieu de représenter les diverses variables par une même lettre succes- 
sivement accompagnée d'indices divers, on pourrait continuer à les repré- 
senter par différentes lettres 

x, y , z,..., 

puis assigner à chaque variable un numéro propre à indiquer, ou le rang 
qu'elle occupe dans la série de ces lettres écrites à la suite l’une de l’autre, 
suivant un ordre déterminé, ou, mieux encore, ce même rang diminué, de 
l imité. Alors la substitution désignée par Q dans les théorèmes précédents 
serait celle qui consiste à remplacer In variable correspondante au numéro l 
par la variable correspondante au numéro ri, ou plutôt au numéro équivalent 
au reste de la division du produit rl par le nombre l. 

Supposons, pour fixer les idées, n = 5; alors cinq variables représentée» 
par les lettres 

x, y, z, u, v 

pourront être ceusées correspondre aux numéros 

o, t, a, 3, 4. 

Alors aussi, en multipliant les quatre derniers numéros par le facteur r, on 


Digitized by Google 


r 


( *43 ) 

obtiendra les produits 

r, a r, 3 r, 4r; 

et, si l’on pose r= a, « es produits, divisés par 5, donneront pour restes 

*i 4» 3. 

Ainsi, dans cette hypothèse, la substitution désignée par Q aura pour eflrt 
de substituer aux variables dont les numéros étaient 

t, *, 3, /|, 

les variables dont les numéros sont 

a, 4. », 3, 

c'est-à-dire de substituer aux variables 


les variables 
On aura donc 


J, 2 , «, v 
2 , v.y, u 

Q — ij' *, v ’ «)• 


(iela posé, on conclura du a e tbéoreme,que les dérivées des deux substi- 
tutions 

(a5) P = (*, y, z, u, v), Q = ( y, z, v , u) 

sont toutes comprises sous chacune des formes 

P*Q\ Q* P*. 


et que l'ordre du système de ces dérivées est égal au produit 

5./| = *0 


des nombres 5 et 4 qui représentent les ordres des substitutions P et Q. (Effec- 
tivement les dérivées des substitutions P, Q dont les valeurs sont données par 
les formules (a5) se réduiront aux vingt substitutions comprises dans le 
tableau 


(» 6 ) 


1 , 

P, 

P’, 

P’, 

P‘, 

Q, 

QP. 

QP’, 

QP’, 

QP’, 

Q’, 

Q’P, 

Q’P 1 , 

Q’P’, 

Q’P', 

Q*. 

Q*P, 

Q’P’, 

Q’P’, 

Q’P*, 
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ou, ce qui revient an même, dans le suivant : 

(x,3,i >,/,«), (x, 0,7,0, z), (x,t>.u,z, y), 
(J, z, •>, "t. (f. *, s, 7), (s, «. J, e), (x, j, (/, s), («, V, J. x), 

(*.“)» («. _r) K*), (*•.«)( J. *)• (*»*) («.•). (•'**) («'.J - 

(J, x, v, s), !z, f, x, u), («, x, 7, o), (i>, 7, s, x), ix, r, u, y . 
Ajoutons qu'en vertu de la formule (io), on aura généralement 
(a8) Q*f>‘= P»‘*Q*, 

et, par suite, 

t QP = P’Q , QP’ = P‘Q, QP’ = PQ, QP* = P’Q, 

(aq) } Q’P = P*Q’, Q* P 1 = P’Q*, Q’P’ = P’Q*, <2* P* = PQ\ 

(q’P=P>Q>, Q’P’ = PQ*, Q’P’ = P*Q\ Q’P* = P’Q’. 

§ XII. — Sur diverses propriété* mnarrpiabtcs de t systèmes de substitutions conjuguer* 

Considérons n variables 

x, y, z,....’ ;!:* 

Le nombre total N des arrangements, ou bien encore des substitutions que 
l'on pourra former avec ces variables, sera représenté par le produit 

N= i.a. 3 ...«; 

et l’un quelconque des systèmes de sulrstitulions conjuguées formés avec ces 
mêmes variables, sera toujours d'un ordre exprimé par un diviseur de JV. I)e 
plus, ces systèmes jouiront encore de diverses propriétés remarquables dont 
quelques-unes ont été déjà établies dans le $ VI. Je vais maintenant en dé- 
montrer quelques autres , qui se trouvent exprimées par les théorèmes 
suivants. 

I er Théorème. Formons avec n variables 

x, 7, z,... 

deux systèmes de substitutions conjuguées; et soient 

(0 t* Pu Pjt - •*, P.— », 

( a ) *» Qo Q*»--’* Qs-i» 

ces deux systèmes, le premier de l’ordre a, le second de lordre h. Soit d'ail- 
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leurs 1 le nombre des substitutions R pour lesquelles se vérifient des équa- 
tions symboliques et linéaires de la forme 

0) RP* = Q*R, 

h étant l'un quelconque des entiers 

i, a,..., a — i, 
et k l'un quelconque des entiers 

l, a,. . b — i. 

las nombre /, divisé par le produit ali, fournira le même reste que le nombre 
N = i . a . 3 . . . «, 

• t l’on aura , en conséquence , 

(4) / = JV, (mod. ut> . 

Démonstration. Faisons, pour abréger, 

(5) J — N — I. 

Parmi les substitutions que l’on pourra former avec x,jr,z,..., celles pour 
lesquelles ne sc vérifieront jamais des équations semblables à la formule (3) 
seront en nombre égal à J. Nommons l! l’une de ces dernières substitutions. 
I.i-s divers termes du tableau 



D, 

üP,, 

HP 

HP-,, 

1 

l Q.ü. 

Q,up„ 

Q.ÜP,,.. 

-, Q.UP.-i, 

(6) 

J 

Q.u. 

Q.UP„ 

Q.CP,,.. 

-, Q,UP a .„ 


’ Qs-.U, Qr-.ÜP, Q*-.UP„_, 

seront tous inégaux entre eux. Car, si l’on avait 

Q*ÜP*=Q*UP V , 

cl, par suite, 

7) UP*Pr = Qr’CM\ 

sans avoir en même temps 

P V =P* et Q, = Q„ 
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ou réduirait 1 équation i’ 5 ) à la forme 

(8) l 1 * = 2.Ü, 

? 

en posant 

* = P* iv. t=QrQ*-. 

Mais alors, des deux substitutions tf, dont l une au moins serait distincte 
de l'unité, la première représenterait encore un terme de la série (i), et la 
seconde un terme de la série fa). Donc la formule (7) ou (8), considérée 
comme propre à déterminer U, serait semblable à l'équation ( 3 ), et la sub- 
stitution U se réduirait , contre l'hypothèse ad mise , à l’une des valeurs de K . 

Soit maintenant V une substitution nouvelle qui, étant formée avec les 
variables x,y, z , . . . , ne se réduise ni & l'une des valeurs de II , ni à aucune 
des substitutions comprises dans le tableau (6). Les divers termes du tableau 


V, 

vp„ 

VP,,..., 

VP„-„ 

Q,v, 


Q.VP 

Q,vp._ ( , 

Q.v, 

Q,VP„ 

Q*vp„. . 

Q.vp u _, 

Q*-.v, 

Qt-iVP, 

. Qs-.vp,,.. 

-, Q*-,vp« 


seront encore tous inégaux entre eux , et même ils seront distincts de tous 
ceux que renferme le tableau (6); car, si l’on avait 


011 en conclurait 


Q 4 UP,= Q,VP v> 


(.0) v = Qrg,LP*Pr; 

puis, rn posant, pour abréger, 

* = P*Pê', 1=QF‘Q., 


oii réduirait (équation (9) à la formule 
(11) V = $U«; 

et , comine les deux produits 'i, ’-t représenteraient encore , le premier un 
ternie de la série (1), le second un terme de la série (a), il est clair qu'en 
vertu de la formule (1 1), V se réduirait, contre l'hypothèse admise, à l'un 
des termes renfermés dans le tableau (6). 

Rn continuant de la sorte, on répartira les /substitutions, pour lesquelles 
ne se vérifieront jamais des équations semblables à la formule ( 3 ), entre plu- 
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ueurs tableaux que l’on déduira successivement du tableau (6), eu remplaçant 
dans celui-ci la substitution U, qui représente le premier terme, par une 
autre substitution V, ou W, etc. D'ailleurs , les termes qui se trouveront 
renfermés dans chaque tableau, en nombre équivalent nu produit ab, seront 
tous inégaux entre eux. Il y a plus : les termes que comprendra le système d< v 
divers tableaux seront encore tous distincts les uns des autres, si l'on a soin de 
prendre pour premier terme de ebaqne nouveau tableau une substitution non 
comprise dans les tableaux déjà formés. Cette condition étant supposée rem- 
plie, le nombre total des termes compris dan» les divers tableaux sera néces- 
sairement le nombre représenté par J. Donc le nombre /ou A’ — / sera nu 
multiple du nombre des termes renfermés dans chaque tableau, c’est-à-dire 
du produit ah. Donc les nombres I et N, divisés par le produit ab. fourni- 
ront le meme reste. 

Corollaire. Si les deux systèmes de substitutions conjuguées, mentionnes 
dans le l" théorème, se réduisent à un seul, alors , à la place de ce théorème, 
on obtiendra la proposition suivante : 

2 e Théorème. Soit a l’ordre d’un système de substitutions conjuguées 

i P P P 

formées avec les n variables 

x t Ji **•••» 

et nommons / le nombre des substitutions I! pour lesquelles se vérifient des 
équation* de la forme 

(■») Ri»*s*p«n, 

h, k étant des nombres entiers égaux on inégaux , pris dans la suite 
o, i, a,.. ., a — t. 

Le nombre 1 , divisé par le carré de n , fournira le meme reste que le produit 

y = t ,».3. . 

en sorte qu on aura 

(l3) J~N , (mod.rt’). 

Corollaire. Si a 1 surpasse iV, la formule (»3) donnera nécessairement 

(■4) / = iV, 

et, par suite, uue substitution quelconque R sera du nombre de celles pour 
lesquelles peut se vérifier l'équation (ta). 
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Revenons maintenant à la formule (3). Celte formule exprime évidemment 
que les deux substitutions 

P*, 

dont la première est l’un des termes qui suivent l'unité dans la série (ij, et 
la seconde l’un des termes qui suivent l'unité dans la série (a), sont sembla- 
bles l'une à l'autre. Donc il sera impossible de satisfaire À l'équation (3) si 
aucune des substitutions 

P., P,,-.-, P-, 

n est semblable à l'une des substitutions 

Q., Q,,..., Q*-,- 

Donc alors on aura 

/ = o, 

et la formule ( 4 ) , réduite à celle-ci 
( ■ 5) JV = a, (rnod. ab), 

exprimera que le nombre N est divisible par le produit ab. Kn conséquence, 
nn peut énoncer la proposition suivante : 

3" Théorème. Formons avec n variables 


x, jr, z,. . . 

deux systèmes de substitutions conjuguées, et supposons que ces deux sys- 
tèmes étant, le premier de l’ordre a, le second de l’ordre b. renferment, 
outre l'unité, d'une part, les substitutions 

(|6) P„ P,,..., P*-„ 

d'autre part, les substitutions 

(■7) Q.» Q»,*- -, Qt-r 

Si aucune des substitutions ( 16 ) n’est semblable à l une des substitutions { i n), 
le nombre 

N = t .a. 3 . . .n 
sera divisible par le produit ab. 

Le théorème que nous venons d'énoacer cuti-aine encore évidemment la 
proposition suivante : 
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*1 Pt) P|("'t P«-l) 

•» Qn Q» • • • > Qu 


deux systèmes de substitutions conjuguées, le premier de l'ordre a, le second 
de l’ordre b, formés l'un et l’autre avec les n variables 

x, jr, 

Si le produit ab n’est pas un diviseur du nombre 

i .1.3. . 

alors, des substitutions 


P«i P» P. 


une ou plusieurs seront semblables à une ou plusieurs des substitutions 

Qu Qj> • • •) Q*-t- 

Corollaire t". Soient maintenaut p un nombre premier, égal ou inférieur 
an, et pf la plus haute puisance de p qui divise le produit 

t.a.3 ...n. 


D’après ce qui a été dit dans le § Vil (page 196), on pourra former avec les 
n variables x,j, s, . . . un système de substitutions primitives et conjuguées 
qui sera de l’ordre pS ; et rien n’empêchera de supposer que l’on prend ces 
mêmes substitutions pour termes de la suite 

». Q., Q.. . -S Qs-i 

Or, dans cette hypothèse, b étant égal à pf, le produit ab ne pourra diviser 
îV si a est divisible par p ; et, d’ailleurs, chacune des substitutions 

Q» Q.,---, Qt- t ) 


étant une 
nombres 


substitution primitive dont l'ordre sera représenté par l’un des 


PP* P*, 


aura pour dérivées d'autres termes de la suite 

1» Qi» Qa» • • •■> Q*-. 1 

Ejt. d'A* et lie /*V» m.ith., T. lit. (52* 
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parmi lesquels (voir le 8 ' théorème du § VIII) on trouvera au moins une sub- 
stitution régulière de l’ordre p. Donc, en vertu du 4 e théorème, si l'ordre a 
du système de substitutions 

i, P,, P*i • • ■ t 

est divisible par le nombre premier p, l'une au moins des substitutions 

Pi* P, P-, 

sera régulière et de l'ordre p. 

Corollaire a”. Si l’on représente par des lettres diverses 

P, Q, R,-.. 

les substitutions qui, dans le 4 e théorème, sont désignées à l aide d une seule 
lettre P successivement affectée des indices 

i, a, 3, . . . , a t, 

et si , d ailleurs , on nomme M l’ordre du système des substitutions conjuguées 

i, P, Q, R 

alors la proposition établie dans le corollaire t” sera réduite à celle dont 
voici l'énoncé. 

5* Théorème. Soit M l'ordre du système des substitutions conjuguées 

(18) I. P, Q. Re- 

formées avec les n variables x, j-, z, . . . ; et nommons p un nombre premier 
égal ou inférieur à n. Si M est divisible par p, l'une au moins des substi- 
tutions 

P, Q, R,- 

sera une substitution régulière de l’ordre p. 

Corollaire. Lorsque le nombre premier p devient supérieur à uue sub- 
stitution régulière et de l'ordre p, formée avec les n variables x, jr, s, . . . , 
ne peut être qu’une substitution circulaire. Donc le 7 e théorème entraîne 
encore la proposition suivante : 

6 ' Théorème. Soit M l’ordre du système des substitutions conjuguées 

1, P,Q, P-,..., 
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formées avec les n variables x,y, z ,. . ., et nommons p un nombre premier 
égal ou inférieur à n, mais supérieur à Si M est divisible par p, l'une au 
moins des substitutions 

P, Q, R,.-- 


sera une substitution circulaire de l’ordre p. 

Pour montrer une application du 6* théorème, supposons que, n étant égal 
à 5, les variables données soient 

x, Jy 2 » v. 

Au module 5 correspondront, d'une part, les racines primitives a et 3, 
d'autre part, l'indicateur maximum 

n — t=4. 

dont les diviseurs 

», «. 4 


représenteront les divers indicateurs correspondants à des bases quelconques; 
et l’on conclura du troisième des théorèmes démontrés dans le $ XI, qu'avec 
cinq variables on peut former non-seulement une substitution circulaire du 
cinquième ordre, mais encore un système de substitutions conjuguées dont 
l’ordre soit représenté par le produit 


ou par le produit 


5 x a = to, 
5x4 = 


Ainsi , en particulier, on pourra former, avec les cinq variables x, jr, z, u, i>, 
le système du vingtième ordre que composent les substitutions écrites dans 
le tableau ( 37 ) de la page 24 4- Cela posé, il résultera immédiatement du 
6* théorème, que tout système du dixième ou du vingtième ordre, formé avec 
les cinq variables x, y, z, u, v, comprendra, comme le système dont il est 
ici question, des substitutions régulières dont les ordres seront représentés par 
les facteurs premiers des nombres 10 et ao , c’est-à-dire des substitutions cir- 
culaires du cinquième ordre et des substitutions régulières du deuxième ordre. 

D’après ce qu’on a vu dans le $ VI (a c théorème) , l’ordre M d’un système 
de substitutions conjuguées 

1. P. Q. R.--- 

est divisible par l’ordre de cbacuue des substitutions P, Q, R,, . et en con- 

3a. 



( »5a ; 

séquence para, si a représente l'ordre de la substitution P. I*a proposition 
réciproque se vérifie, en vertu du 6' théorème, quand a est tin diviseur pre- 
mier de M, c’cst-à-dirc qu alors un système de substitutions conjuguées ne 
peut être de l’ordre M sans renfermer au moins une substitution de l’ordre a. 
Mais ou ne devrait plus en dire autant si , l’ordre M du système n’étant pas 
un nombre premier, a représentait un diviseur non premier de M, par 
exemple le nombre M lui-méme. Alors, en effet, il pourrait arriver que le 
système ne renfermât aucune substitution de l’ordre a. Ainsi, en particulier, 
si l’on pose 

p = 0*. j) (** «). Q = (x, *)(/,«), K = PQ = Ql\ 
les quatre substitutions 

i, P, Q, K 

formeront, comme on l’a déjà remarqué dans le § VII, un système de substi- 
tutions conjuguées; et ce système du quatrième ordre ne renfermera pour- 
tant point de substitutions du quatrième ordre , mais seulemeut trois substi- 
tutions régulières du deuxième ordre, attendu que P, Q, R se réduiront à 

\x, y) (=, «), (X, x) (y, a), (x, u) ( y , s). 
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MÉMOIRE 


•Sur /es lignes (/ni divisent en parties égales les angles formés par 

deux droites, 

ET SCR LA ROTATION d'üNF. DROITE MOBILE DANS LESPACE. 


Nous allons, dans ce Mémoire, réunir diverses formules de Géométrie 
aualytique, à l'aide desquelles nous rechercherons plus tard les propriétés 
de deux systèmes de courbes tracées sur une même surface. 

§ 1", — Sur les lignes qui divisent en parties égales les angles formés par dettj 

tirai tes. 

Considérons d'abord deux droites qui, partant d'un même point O, se 
prolongent indéfiniment dans des directions déterminées OA , OB. Suppo- 
sons d’ailleurs que, le point O étant pris pour origine des coordonnées, tous 
les points de l’espace soient rapportés à trois axes rectangulaires de x, y, s; 
et que les cosinus des angles formés par les deux droites OA, OB, avec les 
demi-axes des x, y, z positives, soient désignes, 

pour la première droite, par «, ë, y; 
pour la seconde droite, par ê,, y,. 

Si , à partir du point O , on porte sur les deux droites données des longueurs 
OA, OB, dont chacune soit représentée par l’unité; alors a, ë, y seront 
précisément les coordonnées du point A, et a, , ë,, y, les coordonnées du 
point B, Par suite, les différences 

«, — S, — ë, y, — y 

représenteront précisément les projections algébriques de la longueur AB 
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comptée à partir du point A. Ajoutous que, si l'on désigne par C le milieu 
de AB, les demi-sommes 

o, -f- a €,-!-€ y, -h y 

2 a a 

représenteront les projections algébriques de la droite OC, comptées a 
partir du point O. D’autre part, si l'on nomme â l'angle aigu ou obtus, 
mais inférieur â deux droits, qui sc trouve compris entre les directions 
OA, OB, l’angle |d sera aigu, et l’on aura évidemment 

OC = cos -• AB — a sin -• 

a 2 

linfin , pour obtenir le cosinus de l’angle que forme avec le demi-axe des 
j ou * positives nne droite prolongée dans une certaine direction . il 
suffit de diviser la projection algébrique d’une longueur mesurée dans cette 
direction par cette longueur même. Donc, pour obtenir les cosinus des an- 
gles formés par la direction AB avec les demi-axes des coordonnées posi- 
tives, il suffira de diviser les différences 

a, — a, 6, — S, 7. — 7 

par a sin et si I on nomme X, p, v ces trois cosinus, on aura 



2 sin - 2 sin - 2 sin - 

222 


Au contraire, pour obtenir les cosinus À, p,,v, des angles formés par la 
direction OC avec les demi-axes des coordonnées positives, il suffira de di- 
viser les trois demi-soinmes 

«, ■+•« *,-»•* 7, ■*- r 

2 2 7 


t 

par cos-, en sorte quon aura encore 



3 COS — 2 COS - 

I 2 


_ 7 ,+ 


7 


2 cos 

a 


Observons au reste que la direction OC est précisément celle de la ligne qui 
divise en parties égales l'angle d compris entre les directions OA, OB. Quant 
a la direction AB, elle est évidemment parallèle a celle d une ligne qui divi- 
serait en parties égales , non plus l’angle d compris entre les droites données , 
mais l’angle it — d compris entre l’tine de ces droites et le prolongement de 
l’antre. 
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Ainsi, en définitive, les valeurs de X,, jx,, v, déterminées par les for- 
mules (a), et les valeurs de X, ji, v déterminées par les formules (i), repré- 
sentent les cosinus des angles formés, avec les demi-axes des coordonnées 
positives, par deux lignes qui divisent en parties égales les angles d et tr — d 
compris entre les deux droites données, ou entre l’une de ces droites et le 
prolongement de l’autre. 

Supposons maintenant que a, S, y et a,, ë ( , y, représentent les cosinus des 
angles formés avec les demi-axes des x , y, z positives, non plus par deux 
droites qui partent de l’origine des coordonnées, mais par deux droites diri- 
gées d’une manière quelconque dans l’espace. Alors ce qu’on nommera l 'angle 
des deux droites ne sera autre chose que l’angle d compris entre deux 
droites parallèles partant d’un même point; et, si l’on désigne toujours par 
X,, fi t , v, ou par X, \i, v les cosinus des angles formés, avec les demi-axes 
des x, y, z positives, par les lignes qui diviseront en parties égales l’angle d 
ou son supplément, les formules (t) et (a; continueront de subsister. 

11 est bon d’observer que les équations (i) peuvent être remplacées par la 
seule formule 


(3) 


. i 
i sin 

a 




7, — ï 

, 


et les équations a) par la seule formule 


(4) 


3 

a cos - 
a 


a, -t- * 6, -t- S '/ ■+- l 

T" n *> 


D’ailleurs les cosinus a, S, y des trois angles formés par une même droite 
avec les demi-axes des x, y, z supposés rectangulaires, vérifieront toujours 
la condition 


(5) a’ 4- S* -t-y*= t, 
et l’on aura pareillement 

(6) a* -v- 6“ -+- y* = t. 
On trouvera de même 


(7) 

et 

* («) 


X* -t- fz‘ -t- v* = i 
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ICnfin, Ion aura, d'une pari, 
el, d’autre part. 


j, . t t 

sin d = a sm cos - , 


cos d = cos 1 - — sin a -• 

2 2 

Cela posé, on tirera des formules ( 3 ) et ( 4 ), non-seulement 
a siu â = , 


n. 


■ HP, 


el, par suite, 

( 9 ) 

mais encore 

(>o) 

et, par suite, 

(*«) 


XX, -I- p.Jl, -4- VV, = O, 


[ sin* - = K— «)’ + ( g,— *)’ + (v,— 7 )\ 

I * 4 

I COS* * = fc- ■*- a)' 4- (6, -t- 6)’ -I- (y, -t- 1 " 

1 > 4 


cos d = aa. •+■ ëë, -+- 


rt. 


La formule (1 1), bien connue depuis longtemps, est celle qui sert à exprimer 
le cosinus de l'angle compris entre deux droites en fonction des cosinus des 
angles que forment ces deux droites avec les demi-axes des coordonnées po- 
sitives, supposés rectangulaires. Quant à la formule (9), elle exprime simple- 
ment que les deux lignes qui divisent les quatre angles formés par deux 
droites eu parties égales sont perpendiculaires entre elles. 

Les valeurs de sin ^ et de cos*, tirées des équations (toi, sont respecti- 
vement 

sin l = 2 v( ^“ ~ “O 1 + ( 6 , — g )* + (y, — v*< 

cos* = H- a * -I- (S, 4 - 6)* -t- (y, ■+■ y)*. 



Si l’on substitue ces mêmes valeurs dans les formules ( 3 ) et (4), on trouvera 


ii 3 ) 
(i/| ; 


À y. » 

« r — a C, — f» i, — 7 

— r* = *• 

6 , + 6 */, + 7 


v'i*. — *)•+(*, — *)• + (v, — y!’* 

I 

s'v*, -t- «)“ -t- (c, -4- (7, -+- 7) 
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Lorsque les valeurs de a, î, y, a,, 6 ( , y, seront données, celles de X, p, v , 
X,, p,, v, se déduiront immédiatement des formules (l 3 ) et (t 4 ). 

Si les deux droites données représentent une droite mobile considérée 
successivement dans deux positions diverses, alors, en désignant par Sa, 
AS, A y les accroissements que prendront les cosinus a, ë, y quand on passera 
de la première position à la seconde, on aura 

a, — a -h Sa, S, = ê -t- AS, y, = y ■+■ Ay, 

et, par suite, la formule (i 3 ) donnera simplement 

i5) — = — = — = 1 _ . 

a» as 47 ( 45 )’ -t- (471’ 

tandis que la première des formules (ta) donnera 
(16) sin [ = iVOW -+- (AS)* -1- (Ay)». 


§ II. — Sur la rotation d’une droite mobile dans l’espace. 

Concevons qu'une droite se meuve dans l’espace de manière que sa posi- 
tion et sa direction varient, par degrés insensibles, avec la valeur d’une cer- 
taine variable indépendante, qui sera désignée par f; et supposons d’abord, 
pour plus de simplicité, que cette droite mobile ait constamment pour ori- 
gine un certain point fixe O. Concevons encore que, ce point fixe étant 
pris pour origine des coordonnées, ou rapporte tons les points de l’espace à 
trois axes rectangulaires des x, y, z. Enfin, considérons deux directions 
distinctes et successives de la droite mobile. Si l’on nomme a, S, y les cosi- 
nus des angles que forme, avec les demi-axes des coordonnées positives, la 
première de ces deux directions, et si l’on indique, à l'aide de la caracté- 
ristique A , l’accroissement que prend une fonction quelconque de la variable 
indépendante, tandis qne la droite mobile passe de la première direction à 
la seconde, l’angle d compris entre les deux directions sera déterminé par 
l'équation (16) du § I", c’est-à-dire par la formule 

(1) sin i y (Aot/ - 4 - (AS)’ -t- (Ay)* ; 

et cet angle représentera ce qu’on peut appeler la rotation de la droite mo- 
bile , dans le passage d’une direction à l’autre. Soient d'ailleurs OA, OB 
deux longueurs égales à l’unité, qui se mesurent, à partir de l’origine O des 
coordonnées, sur les deux directions successives de la droite mobile, et 
Ee. dAn. et de Ph. nutth., T. lit. (Slt* li.r.) 33 
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nommons X, (t, v les cosinus des angles formés, avec les demi-axes des 
coordonnées positives, par la droite AB comptée à partir du point A. On 
aura encore, en vertu de la formule (i5) du § 1", 

/ . _X_ _ ■ 

S*~ St ~ Sy ~ (iS)*' +“(âÇ^’ 

ou, ce qui revient au même, 


(3) T = y = T = VW + (A*/ + (AV) 1 5 

et si l'on divise les deux membres de l’équation (3) par l'accroissement Al de 
la variable indépendante t , on trouvera 


( 4 ) 


i Aa i A6 I Sy 

A At il At * At 


-v'tëMSMS) - - 


•Si au contraire on divise par Al les deux membres de l'équation (i), celle 
qu'on obtiendra pourra être présentée sous la forme suivante : 


t*) 


» 

st 


j3 

■i» H*! 


v/(ë )' + î S)' + (g)'- 


Concevons maintenant que l'accroissement Al de la variable indépendante 
devienne infiniment petit; l'angle â deviendra lui-même infiniment petit, 
aussi bien que les accroissements A a, AS, Ay des variables a, S, y : alors, 

tandis que Al décroîtra indéfiniment, la fraction — , c’est-à-dire le rapport 

entre l’angle & et l’accroissement de la variable indépendante , convergera 
vers une certaine limite que nous nommerons le module de ivtnlion de la 
droite mobile. En désignant par v cette limite, et en observant que, pour 
des valeurs infiniment petites de Al, les rapports 

-j- 9 àa AG Ay 

sin^’ At * A/ ’ AT 

convergent eux-mêmes vers les limites 

t» U»a. tyê, r> <7 , 

on tirera de la formule (5j 

(6) » = v(d,«)' + (D,ey* 

De plus, quand Al deviendra infiniment petit, la formule (4) donnera 
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(7) î n,« = i l>,6 = i D,y = y (»,«)’ + (0,6)* + (D,y)*, 

ou, ce qui revient au même, 

(8) iD,a = - n,6 = ^ D,y = s; 
et l'on en conclura 


‘9) 



d.ï. 


W 


Mais alors aussi, l'aDglc <? étant infiniment petit, les deux autres angles du 
triangle isocèle OAB seront sensiblement droits, et, par suite, la base A1J de 
ce triangle sera sensiblement perpendiculaire à chacun des côtés OA , OB, (I 
y a plus : les droites OA , OB étant deux arêtes du cône qui a pour sommet le 
point O et pour génératrice la droite mobile, le plan qui renfermera ces 
deux arêtes se rapprochera indéfiniment, pour des valeurs infiniment petites 
de à, du plan qui touchera le cône suivant l’arête OA. Cela posé, les valeurs 
de X, fi, y, déterminées par les équations ( 9 ), exprimeront évidemment I» 
cosinus des angles formés, avec les demi-axes des coordonnées positives, 
par une perpendiculaire menée à la droite mobile dans le plan tangent 
au cône qu'elle décrit, cette perpendiculaire étant d’ailleurs dirigée dans 
le sens qu’indique le mouvement de rotation de la génératrice du cône 
Nous représenterons généralement le module de rotation v par une longueur 
mesurée sur la perpendiculaire dont il s'agit, et dirigée dans le même sens 
qu elle. Dès lors les projections nlgébriqucs de ce module sur les axes des 
x , jr, s seront évidemment exprimées par les trois produits 

*X, *(i, sv, 

ou, ce qui revient au même, eu égard aux formules ( 9 ), par les trois dérivées 
D,«, D,ë, D,y. 


Nous avons supposé jusqu’ici que la droite mobile OA passait constamment 
par un point fixe O. Si cette condition n'était pas remplie, on pourrait ima- 
giner une seconde droite qui, partant d’un point fixe de l'espace, resterait 
constamment parallèle à la droite mobile OA, et le module de rotation dî- 
nette seconde droite, transporté parallèlement à lui-même, de manière a 
offrir pour première extrémité un point de la droite mobile, serait ce que 

33. 



( a6o ) 

nous appellerions le module de rotation de cetle dernière. Ainsi défini, le 
module de rotation de In droite mobile se confond avec la limite du rapport 
qu'on obtient quand on divise l’angle infiniment petit compris entre deux 
directions de cette droite, successivement considérée dans deux positions in- 
finiment voisines, par l'accroissement qu'acquiert la variable indépendante, 
tandis que l’on passe de la première direction b la seconde. Ajoutons que ce 
meme module se mesure sur une perpendiculaire menée à la première direc- 
tion dans le plan qui la renferme , et qui est parallèle à la seconde direction , 
ou plntét sur le demi-axe dont s’approche infiniment cette perpendiculaire . 
prolongée à partir d'un point situé sur la direction de la droite mobile, dans 
le sens indiqué par le mouvement de rotation de cetle droite. Cela posé, 
soient toujours 

/ la variable indépendante ; 

a, ë, y les cosinus des angles formés par la droite mobile OA avec les demi- 
axes des x, y, ; positives ; 
a le module de rotation de la droite mobile ; 

i, [/., v les cosinus des angles formés par le module de rotation « avec les 
demi-axes des x, y, z positives. 

I .es quantités a, ).,pt, v se trouveront généralement liées aux cosinus a , ê, y 
par les formules (6), (9); et, en conséquence, les projections algébriques du 
module a seront exprimées par les trois produits 

(10) Ki = l) f a, Bp = D,ë, hv — l),y. 

II est bon d’observer que les cosinus a, é, y des trois angles formés par la 
droite mobile, avec les demi-axes des coordonnées positives, vérifient l'équa- 
tion de condition 

rit) a’ 4- ë’ -+- y* = 1. 

Or, de cette équation, diffèrentiéc par rapport à t, on tire 
xD,a -1- ëD t ë -+- yD,y == o , 
et par suite, eu égard aux formules (10), 

(ta) ai -+- ëft -t- yv = o. 

I.e résultat auquel nous venons de parvenir pouvait être aisément prévu ; car 
l'équation ( 1 1) exprime simplement que la direction du module a est per- 
pendiculaire à celle de la droite mobile. 
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Quel que soit, sur une droite mobile, le point à partir duquel se mesure 
le module de rotation de cette droite, il est clair que fa direction de ce mo- 
dule variera généralement , comme la direction de la droite elle-même , avec 
la variable indépendante t. On pourra donc rechercher non-seulement le 
module de rotation » de la droite mobile , mais encore le module de rota- 
tion u du module a, puis le module de rotation du module u, etc. On trou- 
vera ainsi successivement ce que nous appellerons les modules de rotation 
des divers ordres de la droite mobile , le module du module étant désigné 
sous le nom de modidc du second ordre, tout comme la différentielle de la 
différentielle d’une fonction quelconque est désignée sons le nom de diffé- 
rentielle du second ordre. Si d’ailleurs on représente par 

i o ui ? * X> 't' i 

les cosinus des angles que formera le module du second ordre u, ou plutôt la 
direction de ce module, avec les demi-axes des x, jr, z positives, les 
quantités 

». ?. X> + 

■ it'j-.Trts et ‘isva iTidufn uio-TS $f vO'V ’TsftCA -,r> 

auront évidemment, avec les cosinus X, fi, v ,des relations semblables à celles 

que les formules (6) et (9) établissent entre les quantités 

* . . ii(c* <1 imuîn Jji«k 1 e.wjéq' i f , r d»i*otn Viiin'ib él 'qft u i 

* . X , fi, »- •; 1 rf>- ■ i - i.l» ily . i * . . .. 


et les cosinus a. S, y. Donc le module du sccoud ordre 0, et les cosinus 
?, X, 4 1 ^ cs angles qui déterminent la direction de ce module , se déduiront 
des cosinus X, [z , v , à laide des équations 

. 3 ) u = v(D,X)*-t-(D,fi)’ + (D,v)*, 

(. 4 ) ■ »X = n,X, vfi= D,fi, uv = D,v. 

v ' iiitnl) 1 •» li h - wujiw 1 awofW s»! \ i 

De plus , au* formules ( r 1 ) et ( 1 a ) on pourra joindre le» formules semblables 

1 : ,v ; it lie boni dos />> •dtôdm oJio’iË S'rîcM ItJJiift îlf» » 

(16) Xf 4 - ny_ + vt{i = o , 


dont la seconde exprime que les directions sur lesquelles se mesurent les 
modules du premier et du second ordre sont perpendiculaires l'une à l'autre. 
On obtiendra des résultats du même genre, en considérant les modules 
de rotation des ordres supérieurs au second. Ajoutons que des équa- 
tions (ta), (16), différeutiées par rapport à t, on déduira des formule» 
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nouvelles. Ainsi, en particulier, la formule (ta) donnera 

).D,a 4- p.D,ë 4 - vD,y 4- £iD,i4- SD,jji -+- yD,v = o. 

Mais, des formules (io) jointes h l’équation (i 5 ) on tirera 
» = XI), a 4 - ;t D, § 4 - vD,y. 

On aura donc encore 

h 4- aD,X 4- SD, «a 4- yD,v = o, 
on , ce qui revient au même , 

(«7) n— — (atD,X 4- SD, fi 4- yD,v), 

puis on tirera de l’équation (17), jointe aux formules (1 4', 

* = — 11(37 4 - •+• ytfO* 

D’ailleurs le trinôme 

a<p 4 - 6 % 4 - ysj» 

représente le cosinus de l’angle formé par la droite mobile avec la direction 
du module u. Donc, si loti désigne par u une longueur mesurée dans la 

ûifn u J - 4 Lr. 1 . 1 ■) j( 5 j t 

direction de la droite mobile , et par (u,v) l’angle compris entre cette direc- 
tion et celle du module u, on aura 

(18) af 4- f^ 4 - yi(» s=cos^«ji»)',' ' 

•I n.. 'ïIqIj- ic 1 •>(' coitvvHBm lnuintiétv-i!- «no • 

et , par suite, 

r V -notti." 4 

, , c. 

tq , a sa — o cosiw.o!. 

J <1 14 : •• .0 

Cette dernière équation fournit immédiatement la proposition suivante : 

1" Théorème. Le module de rotation du premier ordre d uue droite mo- 
bile est numériquement égal au module de rotation du second ordre , projeté 
sur cette droite. Mais la droite mobile et son module de rotation du second 
ordre, projeté sur elle-raéme, sont dirigés en sens inverse. 

Soicut maintenant 

a, b, c 

les cosinus des angles formes, avec les demi-axes des x, y, z positives, par 
une perpendiculaire au plan qui renferme à la fois la droite mobile et sou 
module de rotation « du premier ordre. Ou aura non-seulement 

(ao) aa 4 - îb 4 - yc = o , 
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mais encore 


(ai) 

et, par suite, 
(aa) 


Xa -4- fib -t- vc = o, 


t 


Tf* 7 1 


c__ 

~ *p — 6ï' 

rt *»ix bie«è t«».7 


Comme on aura d'ailleurs 
(a 3 ) ■ w a» + b' +•<* = t, C; 

et, en vertu des équations (it),(la),(i 5 ), 

(6» — 7 p)*-t-( 7 l — «>)*-+-(» j* — €!)*=:(«* -4- G* 4- 7 , )(X ï -t-|* , -t-s 1 ) — (aV-f-6p-t- 7 v) 1 = i, 
on tirera de la formule (aa) 


■ = ± i . 


€» — 7 p 7 X — a* «fi — 1 6i 

I>a formule (a4) fournira, pour a, b, c, deux systèmes de valeurs corres- 
poudants aux deux directions, opposées l'une à l'autre, suivant lesquelles 
peut se prolonger une droite perpendiculaire au plan qui renferme à la fois 
la droite mobile et le module a. Si entre ces deux directions ou choisit celle 
qui réduit le double signe ± au signe -t- , dans le second membre de la for- 
mule (a4) , on aura simplement 




(, 5 ) 

et, par suite, 

,a6) <t=6v— ‘yjpt, bs^jk 


*» — 71* 

•îrwqqçt i 3 


y* — av 


a/A — 6)k 

aootl ,n 7*q 


jrtt;:- 




H^, '*q l 


av, c — au. — SI. 

Concevons à présent que la droite mobile qui formait . avec tes demi-axes 
des x, jr, z positives, des angles dont les cosinus étaient a, 6, soit rem- 
placée par une nouvelle droite, savoir, par celle qui forme, avec les demi- 
axes des coordonnées positives, des angles dont les cosinus a, b, c sc dédui- 
sent des équations (26). Nommons 0 le module de rotation de cette nou- 
velle droite, et l, m, n les cosinus des angles formés par la direction de ci- 
module avec les demi-axes des x , y, z positives. Des relations semblables à 
celles que les formules (6) et (to) établissaient entre les quantités 


a, ë, y et », )., jz, v 
subsisteront encore évidemment entre les quantités 
«, b, ç et S, l, m, n. 


Digitized by Google 



( *64 ) 

Donc le module 4 et les cosinus /, m, n se déduiront des cosinus a , A, c, à 
l’aide des formules 

C a 7) * = V(0,«)* 4- (D,i>* + (D,c)*, 

(a8) 91 = D,a , 9m = D, b, 9n = D,c. 

D'ailleurs , eu ayant égard aux formules (to), on tirera des équations (a6i 


(29) D,« = êD,v — yD,^, D,A= */D,X— aD,v, D,c = aD,p — 6D,X, 

et, par suite, 

v 3o) jD,a ■+- 6D,6 -+- */D ,c — o, 

ce que l'on pourrait aussi conclure de l'équation (ao), différentiéc par rap- 
port à t et combinée avec les formules (10) et (26). De plus, l'équation (a 3) , 
différenticc par rapport à t , donnera 

(3t) aD,a •+- bD,b -t- eD,c 5= o; 

et des formules (3o), (3t), jointes aux équations (28), ou tirera 

ifibi tnt 'Viitunailiraipoij 'aiu ti.iu»! 

r -+- ëra y» = o, 

■ bm -1- en = o. 

, , , . ... . 01,,. Ijttf (-:<■ I - 

Or, pour obtenir les équations (3a), qui sont linéaires par rapport à 
/, m, n, il suffit évidemment de remplacer, dans les équations (12) et (ai), 

X par l, fi par m, v par n. Donc les valeurs des rapports ", tirées des 
formules (3a), seront respectivement égales aux valeurs des rapports 
S, tirées des formules (ta) et (19); et l'on aura 


(3a) ( *'/ 

I al- 


ni, 


p m 

7' 


ou, ce qui revient au même, 

(33) 


,S‘l Ml CI , 

Il oïl, 

,)•: ai'MMlRtr- 


r,l •, 


puis, en ayant égard à l’équation (i5) et à la suivante , 

(34) /■ -t- m 1 -h n 1 = 1, 


on conclura de la formule (33) 


rtino Juamoisbiyj r-o u'. 


i.35) 


î a ; * r 
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Donc la direction, sur laquelle se mesurera le module de rotation 9, ne 
pourra être que la direction sur laquelle sc mesurait déjà le module de rota- 
tion *, ou la direction opposée. On arriverait eucore, sans calcul, aux mêmes 
conclusions, en se bornant à comparer les formules (3a) aux formules (la) 
et (ai), et en observant que ces formules fournissent, pour direction du 
module 9 ou du module a, celle d'une perpendiculaire aux deux droites qui 
forment, avec les demi-axes dis x , jr, z positives, des angles dont les cosinus 
sont, d’une part, o, ë, y, et, d’autre part, a, b, c. D’ailleurs, rien ne déter- 
mine à priori le signe qui doit précéder l'unité dans le dernier membre de 
la formule (35). On peut donc énoncer la proposition suivante : 

a* Théorème. Si, après avoir construit le module de rotation * dune 
droite mobile, on élève une perpendiculaire au plan qui renferme à la fois 
ce module et la droite elle-même, le module de rotation 9 de cette perpen- 
diculaire et le module de rotation x de la droite mobile se mesureront sur un 
même axe; mais ils pourront offrir ou une direction unique ou des directions 
opposées. 

Revenons maintenant aux formules (ag). De ces formules, jointes aux 
équations (i4) et (a8), on tirera 

(36 9/ = u(ë <|i — 7x)» 9m = u(yp — at|>), 6a — v(a% — ë<p), 

et par suite, eu égard à la formule (34), 

9* = u’[(6i|i - yx'l’ ■+■ (TP —«♦)’■+■ (<*X — *?)*]• 
ou , ce qui revient au même, ' • * 

(3?) " 6 = U v'(ëOt — vx )’ + lyp — «Il )’ ( a/_ — ëp)*. 

Mais, d’autre part, en ayant égard aux formules (i i), ( 1 8 ) et à l’équation 

(38) p* + X* -*■ +* = 1 , 

on trouvera 

(* — y x V + ( 7 ? — *W' (** — e ?)’ = (** +■ $ 1 •+• v *) (f +• tC ■+■ +*) ■ — («t ty + 7 D* 

A A - 

= i — cos* = sin 3 («j, v). 

Donc la formule ($7) donnera 

A 

(*$9; ^ 0 = v un («, u). 

Mais usin(«,u) représentera évidemment le module du second ordre y 

Ex. d An. eide Phyt. math., T. III- (53* 1*W. ) ^4 
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projeté sur uu plan perpendiculaire à la direction de la droite mobile. Donc 
la formule (3g) entraînera immédiatement la proposition suivante : 

3' Théorème. Si, après avoir construit les deux premiers modules de rota- 
tion d'une droite mobile, c’est-à-dire les modules de rotation du premier et 
du second ordre a et u, on élève une perpendiculaire au plan qui renferme 
à la fois ce module et la droite elle-même, le module de rotation de cette 
perpendiculaire se déduira aisément du module du second ordre u, et sera 
numériquement é(jal à la projectiou de ce module sur un plan perpendicu- 
laire à la droite. 

Kn ayant éjptrd à l'équation identique 

/\ A 

cos* (u,u) + sin’ (u,u) = t , 
on tire immédiatement des formules (19) et (39) 

(4o) v 1 -I- S 1 = y a . 

On arriverait aussi » la même conclusion, en observant que l'on tire des for- 
mules (38) et (39! 

5* — {S v — ylfj/jt) 1 -+- ,yD,X — sD,ï)’ + (aD,p — £D,).) J , 

et de celte dernière , jointe aux formules (1 1), (17) et (t4), 

** + 5* = (D,).) J •+• (D (f jt)* -t- (D t v)> = t>*. 

On peut donc énoncer encore la proposition suivante : 

4' Théorème. Si , après avoir construit les deux premiers modules de rota- 
tion d une droite mobile, c’est-à-dire les modules du premier et du second 
ordre * du, on élève une perpendiculaire au plan qui renferme à la fois le 
module du premier ordre » et la droite ellc-mctnc, le module de rotation C 
de cette perpendiculaire offrira un carré 5’, qui, étant ajouté au carré a 1 du 
■nodule du premier ordre a, donnera pour somme le carré u* du module 
du second ordre u. 

Jusqu ici nous n'avons point spécifié la nature de la variable indépen- 
dante t. Dans le cas particulier où cette variable représente le temps, cl où 
la droite mobile OA passe par un point fixe O , le module a , c'est - 
a-dire le module de* rotation du premier ordre de la droite OA, n'est évi- 
demment antre chose que la vitesse du point A situé sur la droite mobile à 
l'unité de distance du point fixe. Donc alors le module de rotation a se ré- 
duit à ce qu'on doit appeler la vitesse angulaire, de rotation de la droite mo- 
bile. Alors aussi, pour établir directement les formules (10), il suffit d’ob- 
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server que, le point O étant pris pour origine, 

a, ë, y et D,«, D,ë, IV/ 

représenteront, d'une part , les coordonnées du point A , et, d’autre part, les 
projections algébriques delà vitesse de ce même point, ou, ce qui revient 
au même, les projections algébriques de la vitesse angulaire de rotaiiou de 
la droite OA. 

Si, le temps t étant toujours pris pour variable indépendante, la droite 
mobile OA se meut d'une manière quelconque dans l’espace, en chan- 
geant de position et de direction par degrés insensibles , mais sans être assu- 
jettie à passer constamment par le même point fixe O, la vitesse angulaire 
de rotation de cette droite ne sera autre chose que la vitesse angulaire de ro- 
tation d’une droite parallèle , par conséquent d’une droite qui formera 
les mêmes angles avec les axes coordonnes. Donc, si l’on nomme tou- 
jours a, ë, y les cosinus des trois angles formés par la droite mobile avec les 
demi-axes des x ,y, z positives, la vitesse angulaire * de cette droite offrira 
encore des projections algébriques représentées par les trois dérivées 

D,a, D,ë, l),y, 

et ces trois dérivées seront encore liées à la vitesse angulaire et aux cosinus 
X, p, v des angles que formera la direction de la vitesse r, avec les demi-axes 
des x,y, z positives, par les équations (9). 

§ III. — Modula de rotation et une droite mobile eftti s'appuie constamment sur une- 

courbe donnée. 

Supposons qu'une droite mobile s'appuie constamment sur une courbe 
dont les coordonnées, relatives à trois axes rectangulaires, soient repré- 
sentées par 

x, jr, z. 

Nommons s l’arc de cette courbe, compté positivement dans un certain 
sens, et aboutissant au point (ar, y, z). Prenons cet arc pour variable indé- 
pendante, et soient 

«, e, 1 

les fonctions de s qui rcpréscutent les cosinus des augles formés, par la droite 
mobile prolongée dans une certaine direction, avec les demi-axes des jr,^, z 
positives. Enfin, Ar étant un tres-petit accroissement attribué à l’arc s, nom- 
mons t? l'angle infiniment petit que décrit la droite mobile tandis) que son 
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point d'appui sur la courbe donnée parcourt l’are infiniment petit Xs : en 
sorte t|ue â désigne l'angle compris entre les deux directions extrêmes de la 
droite mobile correspondantes aux deux extrémités de l'are Xs. Si par la pre- 
mière de ces deux directions on fait passer un plan parallèle à la seconde, et 
si, dans ce plan, on porte une longueur numériquement représentée par le 

rapport sur une perpendiculaire à la première direction, cette perpen- 
diculaire étant prolongée dans le sens indiqué par le mouvement de rotation 
de la droite mobile OA; le rapport dont il s'agit, ou plutôt la limite a vers 
laquelle convergera ce rapport , tandis que l'arc élémentaire As deviendra de 
plus en plus petit, représentera, en grandeur et en direction, d'après les dé- 
finitions adoptées dans le § Il , ce qu'on devra nommer le module de rotation 
de la droite mobile. Soient d'ailleurs 

1 , ft, v 

les cosinus des angles formés, par la direction du module g, avec les demi- 
axes des coordonnées positives. Les valeurs des quantités 

», /x, v 

* » 

seront celles que fourniront les équations (6) et (10) du $ II, quand on y rem- 
placera la variable indépendante t par la variable indépendante s. On aura 
donc _ 

(i) 

et 

(a) sX = l),a, »u == U,6, ttv = D,y. 

Pareillement,, si l’on nomme u le module du module de rotation de la 
droite mobile, ou, en d'autres termes, le module de rotation du second 
ordi'e, et ?, 41 1 rs cosinus des angles formés, par la direction du modèle u, 

avec les demi-axes des x ,y, z positives, on aura , en prenant toujours l'arc s 
pour variable indépendante, 

( 3 ) u = « + 

j) U? = n,X, u/ = D,n, = D,v. 

Enfin , si par un qioint de la droite mobile on élève une perpendiculaire 
au plan qui renferme, avec celte droite, son module de rotation du premier 
ordre, non-seulement cette perpendiculaire, prolongée dans un certain 
sens, formera, avec les demi-axes des x,y, z positives, des angles dont les 
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cosinus n ,b, c seront déterminés par les formules 

(>) a = S‘j—f[i, h — yX — v.v, c~a;x — §/.; 

mai*, de plus, le module de rotation 0 de celte perpendiculaire, considérée 
comme fonction de l'arc s pris pour variable indépendante, sera déterminé 
par la formule 

(6) 3 = V (I -4- ( L), b)‘ ■+■ (l),c/, 

et se mesurera sur le meme axe que le module a, sans (pie l'on puisse toute- 
fois affirmer qu'il se mesurera dans le même sens. 

Soit maintenant u une longueur mesurée sur la droite mobile, et sur la 
direction même qui forme, avec les demi-axes des a positives ,Jes angles 

dont les cosinus sont représentés par a, €, y. Si l'on se sert de la notation 

a 

(u,u) pour exprimer l'angle compris entre les directions de u et de u, ou 
aura, en vertu des formules (19), (39), ( 4 o) du § II, 

A A 

(y) a — — u cos(w, u), S = u sin (u, u) , 

et, par suite, 

• * 'i e s » • * 

(8) ’ * a* -+- 9 * =u’. 


Donc, si fou projette le module du second ordre u : 1" sur la droite mobile, 
•i° sur un plan perpendiculaire à la direction de cette droite, les projections 
ainsi obtenues seront exprimées numériquement par le module du premier 
ordre a, et par le module S ; et ces deux dentiers modules pourront repré- 
senter les deux côtés d'un triangle rectangle qui aurait pour hypoténuse le 
module a. 

Concevons à présent (|ne l’on désigne par les lettres 

. P> r, v 

♦ * , • 

•f » ’ , . 

les rapports inverses des modules 


en sorte qu'on ait 

( 9 ) 


A 

a, 3 , u; 



et , par suite , 
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Chacune des quantités 

p» r, i 

pourra être représentée, comme le module qui lui correspoud, par une lon- 
gueur portée sur la direction de ce module. On peut même observer quelle 
se trouvera tout naturellement représentée par une longueur, si l’on ex- 
prime, suivant l’usage, les angles par de simplcshiombres. Car la quantité p, 
par exemple, étant l'inverse du module h qui représente la limite du rapport 

- 1 , sera elle-même la limite du rapport Elle sera donc de même nature 

que c rapport , et , par suite , de même nature que l’arc As, si l’angle d est ré- 
duit à un simple nombre. Donc alors la quantité p sera de la nature des lon- 
gueurs. Ajoutons qu’en vertu des formules (9) ou (10), les équations (1), (a), 
(3), (4), (6) donneront 

(, 1 ) - = v(D,a)’ 4- (D,®) 1 4- ( D f y,*> 

(,a) ). = pD,a, p = eD,6, v = pü, y, 

(,3) : — v{ !»,>-)“ 4- (D.'-t/ 1 4- l'D.'-O 1 ' 

(14) f = vD,X, x = vl),,u, '}- = lI) * v - 

( 1 5) ; = V( I >.«)’ 4- (D.ftj* 4- (D,e)*- 

Observons enfin que, la longueur * étant mesurée sur la direction du module 
u, l’angle («Tt») pourra être encore exprimé par la notation (<■),<•). Donc les 
formules (7), jointes aux équations (10), donneront 

( iti'; £ = - cos («rO, ; = ^ sin 

tandis que la formule (8) donnera 



Pour montrer une application très-simple des formules diverses que nous 
venons d’établir, considérons, en particulier, le cas on la droite mobile se 
confond avec la tangeute menée à la courbe proposée par l'extrémité de 
tarer, c'est-à-dire par le point dont les coordonnées sont x , j, z; cette 
tangente étant d’ailleurs dirigée dans le sens suivant lequel se mesurent les 
arcs positifs. Dans ce cas, les cosinus a, 6 , 7 des angles formés par la droite 
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mobile avec les demi-axes des x,jr, z positives seront respectivement 
( 1 8 ) a=D,x, 6 = 0,^, y — U, r. 

Alors aussi à sera l’angle compris entre les deux tangentes menées par les 
deux extrémités de l’arc As. Eu d’autres termes, r) sera ce qu'on nomme 
Ya/iÿle rie contingence ; et, comme l’arc Ai, compté à partir de l'extrémité 
de l'arc s, sera d’autant plus courbe que l’angle o' sera plus considérable , le 
rapport 

£ 

Ai 


représentera naturellement ce qu’on peut appeler la courbure moyenne de lar< 
A s. Ajoutons qu’en faisant décroître indéfiniment l’arc Ai, on verra sa cour- 
bure moyenne converger vers une certaine limite » qui sera précisément ce 
qu’on appelle la courbure de l’arc r, mesurée à l'extrémité de cet arc. Donc 
cette courbure ne différera pas du module de rotation de la tangente , déter- 
miné par la formule (i). Quant aux cosiuus ). , fi, v des angles formés, avec 
les demi-axes des x,y, z, positives, par la ligne sur laquelle se mesurera le 
module», ils seront déterminés par les formules (a) desquelles on tirera, eu 
égard à la formule (t), 


('9 


\ __ f* _ * 1 

d.» d,c r>, 7 v y n.ay-t-fD. «)’+■(!>, 7 y 


ou, cc qui revient s'il! même, eu égard aux équations (18), * 

. X * (A » _ I 

d,*x D,y IV» tJfDj'*) 1 +(D7; : r+(iv »)’ 

Donc cette ligne sera non-seulement une perpendiculaire à la tangente, on, 
en d’autres termes, une des normales menées à la courbe par le point 
lx, jr, z), mais encore celle du ces normales qui a été désignée sous le nom 
de normale principale , et qui se trouve comprise dans le plan oscillateur. 
(Voir les Leçons sur les applications riu Calcul infinitésimal à la Gèonu : - 
trie, tome I", page 287.) 

Si la courbe donnée se réduit à un cercle, l’angle de contingence & sera 
équivalent à l’angle an centre qui renfermera l’arc A.f entre scs côtés. Donc 

le rapport représentera le rayon du cercle, et ce ravon sera encore re- 
présenté par la limite i de ce l’apport, c'est-à-dire par la longueur p. Donc, 
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dans uu cercle, le rayon p est l’inverse de la courbure h, et, réciproquement , 
la courbure a est l’inverse du rayon p. Donc, si , après avoir désigné par •* la 
courbure d'une courbe quelconque en un certain point (x,y, a), on nomme 
p une longueur liée à la courbure a par la première des équations (9), celte 
longueur sera le rayon d'un cercle qui offrira la même courbure que la 
courbe, ou, eu d’autres termes, elle sera ce qu’on appelle le rayon de cour- 
bure de la courbe donnée au point (x , y, a). Si cette même longueur est 
portée, à partir du point {x, y, z), dans le sens suivant lequel se mesurait 
le module de rotation de la tangente , elle aboutira au point appelé le centre 
de courbure, et le cercle décrit de ce dernier point, comme centre, avec 
un rayon égal au rayon de courbure, sera le cercle qui aura un contact du 
second ordre avec la courbe, et que l'on nomme, pour cette raison, le cercle 
oscillateur ( voir les Leçons déjà citées). Cela posé, il suffira évidemment 
d'attribuer aux cosinus a, ê, y les valeurs fournies par les équations 1 18), 
pour que la valeur de p, déterminée par la formule (1 1), représente le rayon 
du cercle osculatcur, et pour que les valeurs de , fi, v, déterminées par 
les formules (ta), représentent les cosinus des angles formés, avec les demi- 
axes des x , y, z positives, par la droite menée du point [x,y, z) au centre 
de courbure. Observons, au reste, que les équations ainsi obtenues, savoir : 

= V{ *>,*)’ -+• (fbj)’ ( D,*) 1 , 

). = p D'x , u = p D J y, v = pD.’s, 

entraînent la formule (ao), à laquelle on parvient en égalant entre elles 
les quatre valeurs que ces mêmes équations fournissent pour le rayon de 
courbure p. 

Considérons maintenant , parmi les modules de rotation de la courbe don- 
née, celui qui est du second ordre. Ce module, déterminé par la formule ( 3 ) , 
et mesuré dans une direction qui forme, avec les demi -axes des coor- 
données positives, des angles dont les cosinus 5,1 déterminent par 

les formules (4), sera ce que j'ai nommé la seconde courbure, et ce que 
M. de Saint-Venant appelle la cambrure de la courbe proposée. L’inverse 
de ce même module, ou le rayon s, déterminé par la formule (i 3 ), si ■ra 
le rayon de seconde courbure ou le rayon de cambrure, qui se mesurera 
sur la droite tracée de manière à former, avec les deini-axes des coordon- 
nées positives, des angles dont les cosinus 9, <ji seront déterminés par 
les équations (i 4 )- Supposons d’ailleurs que par le point (x, y, z) de la 
courbe donnée on mene une droite perpendiculaire au plan osculateur. 


(ai) 

! aa 
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Celte droite, étant perpendiculaire à la tangente et au rayon de courbure, 
sera précisément celle qui , prolongée dans un certain sens, Tonne, avec les 
demi-axes des x , jr, z positives , des angles dont les cosinus <j , b, c se déter- 
minent par les formules ( 5 ) ; et si, en nommaut 0 le module de rotation 
de cette droite, on représente le rapport inverse de ce module par une lon- 
gueur r mesurée sur cette même droite dans le sens que nous venons d'indi- 
quer, la longueur r, le rayon de courbure p et le rayon de cambrure » véri- 
fieront la formule (17), en vertu de laquelle et i seront les deux côtés 

d’un triaDgle rectangle qui aura pour hypoténuse Ajoutons que si Ton dé- 
signe par u une longueur mesurée sur la tangente à la courbe donnée , dans 

le sens suivant lequel se mesure positivement l'arc s, cl par («, <•) l’angle que 
forme cette tangente avec le rayon de cambrure, les longueurs p et r seront 

liées à la longueur t et à l’angle («,«•) par les équations (16). I.a formule (17) 
a été donnée par M. de Saint-Venant ( dans le tome XIX des Comptes ren- 
dus des séances de l’Académie des Sciences), et, comme il l'a remarqué 
lui-méme, elle se trouve implicitement comprise dans une équation de 
M. Lancret. 


El. J*. €t St M. «I T. tu. {SS* litrr.l 
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MÉMOIRE 


su» 

QUELQUES PROPRIÉTÉS DES RÉSULTANTES A DEUX TERMES. 


§ I ,r . — Formule s analytique». 

Considérons deux systèmes de variables dont les unes , en nombre égal 
à n, soient représentées par les lettres italiques 

(') x:,j,z,..., 

les autres, en pareil nombre, étant représentées par les lettres romaines 


(») 


x, y, z,. ... 


Coucevons, d'ailleurs, que l’on range quatre de ces variables sur deux lignes 
horizontales et en même temps sur deux lignes verticales , en plaçant, dans 
la première ligne horizontale, deux termes de la suite (i),et, dans la seconde 
ligne horizontale , les termes correspondants de la suite (a). On obtiendra 
ainsi un tableau de la forme 


(3) 


•*. T, 

*. y, 


et si, après avoir construit , avec les quatre termes de ce tableau , les deux 
produits 


*y> 


dont chacun a pour facteurs deux variables situées non-seulement dans les 
deux lignes horizontales , mais encore dans les deux lignes verticales, on re- 
tranche le second produit du premier, la différence ainsi trouvée, savoir, 


xy-jx, 

sera une résultante composée seulement de deux tenues, l'un positif jry, 
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l’autre négatif — xy. Or, les résultantes de celte espèce jouissent de quelque* 
propriétés qui méritent d’étre remarquées, et dont l’énoncé fournit diverses 
propositions que nous allons établir, 
i" Théorème. Soient 

«, v 

deux fonctions homogènes et linéaires des n variables 


x, J, 2,...; 

et nommons 


u, v 

ce que deviennent les fonctions u, v quand on remplace les n variables 
par n autres variables 


x, y, z, 

f.a résultante formée avec les quatre termes du tableau 

u, v, 


( 4 ) 


U, 




c’est-à-dire la différence 

«v — uo, 

sera une fonction homogène et linéaire des résultantes 

( 5 ) Xy — xjr, xz — xz,..., jrz — yz,..., 

dont chacune est fournie par un tableau qui renferme pareillement quatre 
termes , savoir, deux termes quelconques de la suite 


x, y, z,..., 

écrits au-dessus des termes correspondants de la suite 

x, y, z,.... 

Démonstration. Supposons 

( 6 ) u — Xx ■+• Yy •+■ Zz , v = Xx + Yy + 

X, Y, Z , . . . , X, Y, Z, . . . étant deux coefficients constants. Puisque u et v 
sont ce que deviennent u et v quaud aux variables x,y, z, . . . on substitue 
les variables x , y , z, , . . ; les équations (6) entraîneront les suivantes : 

(7) u = A’x -t- Yy -4- Zz . . . , 




a», 

■W. 


v = Xx -1- Yy -t- Zz -4- . . . . 

35 . 


( ) 

Ocla posé, on aura identiquement 

(8) uv — uv = {Xx 4- Yy 4- Zz h- . . .) (Xx 4- Yy 4- Zz 4- . . .) 

— (AT* -t-Ky-t-Zz-t-...) (Xx4- Yj 4- Zz 

( )r, en vertu de l'équation (8) , la résultante binôme uv — uv sera évidemment 
composée de plusieurs parties respectivement proportionnelles aux coeffi- 
cients X, Y, Z, .. .. D'ailleurs, la partie proportionnelle an coefficient X , 
étant le produit de ce coefficient par la différence 

xv — xv = (Xx 4 - Y y 4-Zz 4- . . .)x — (Xi+ Yy-t- Zz 4- . . .)x 
= Y (xy — x/) 4- Z (xz — xz) 4- . . . , 

sera, ainsi que cette différence elle-même, une fonction homogène et linéaire 
de plusieurs termes de la suite (5); et l'on pourra en dire autant des diverses 
parties qui, dans le développement de la résultante uv — uv, seront respecti- 
vement proportionnelles aux coefficients Y, Z. Donc cette résultante sera une 
fonction homogène et linéaire des divers termes de la suite (5). 

a' Théorème, Les mômes choses étant posées que dans le théorème pré- 
cédent, écrivons l'une au-dessus de l'autre, non-seulement les deux suites 
de variables 

a> \*’ r 

( x, y, 

mais encore les deux suites de coefficients 



qui représentent les constantes par lesquelles les variables 

x,y, z,... 

se trouvent respectivement multipliées , t" dans la fonction u, dans la fonc- 
tion v; et considérons, outre les résultantes 

(5) .xy — xy, xz — xz,..., yz — yz 

dont chacune est formée avec quatre termes corn pris dans deux lignes verticales 
du tableau (9), les résultantes semblables 

(t 1) xy - XK, XZ - XZ,. . KZ - YZ, . . 
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qui se déduisent des premières quand on remplace les termes du tableau 9 
par les termes correspondants du tableau (10). 11 suffira de multiplier chaque 
ternie de la série ( 5 ) par le ternie correspondant delà série (1 1), puis d'ajouter 
entre eux les divers produits ainsi formés, pour obtenir une somme équiva- 
lente au produit de la résultante 

us — ut», 

en sorte qu'on aura 

(ta) wv — uv= X(XY — XY ) (xy — xy), 

le signet indiquant une somme de terme* semblables entre eux. 

Démonstration. En effet, pour obtenir le coefficient de l'un des termes de 
la série ( 5 ), par exemple du binôme 

•*y - *7. 

dans le développement de l'expression 

«v — uv, 

• f . 

il suffira de chercher le coefficient du produit xy dans le développe- 
ment du second membre de la formule (8). D’ailleurs, ce dernier coeffi- 
cient sera évidemment celui que l'on obtiendra si l'on suppose réduits à zéro 
tous les termes de la série (t), à l'exception du premier x, et tous les termes 
de la série (2), à l'exception du second _y; et , comme , dans cette hypothèse, 
on aurait 

u = Xx. v = Xr, 
u = ry, v = Yy, 

par conséquent 

uv-uw=(^Y-Xr)xy, 

nous devons conclure que , dans le développement général de l'expression 

us — tll», 

le coefficient du binôme 

xy - xy 

sera 

XY - XY. 

Corollaire. Si, dans la formule (12), ou substitue, pour u, s>, u , v , leurs 
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valeurs tirées des formules (6), (7), on obtiendra l'équation identique 

i3) (Xx -t- yy ■+■ Zz -t- . . .) atx-hVj-h iz+...) 

— ( Xx -t- Fy -t- Zi -t- . . .) (Xx-+- Yy -t- Zi 4- . . .) 

= (ZAnr-XF)(xy -XJ). 

Cette équation, qui était déjà connue, comprend évidemment les 1" et 
a' théorèmes. 

3 * Théorème. Soient 

(i4) u , u. w,. . . 

et 

(. 5 ) U,V,W,... 

deux suites composées d'un pareil nombre de termes , dont chacun représente 
une fonction homogène et linéaire des >1 variables x,y, z,.... Soient encore 

(16) u, v, w,... 

et 

(.7) u, V, W,... 

ce que deviennent les deux premières séries quand on remplace les variables 
x,y,z,... par les variables x,y,z,.... Concevons, d'ailleurs, que l'on 
ajoute entre eux les termes de la série (t4) ou (16), respectivement multipliés 
par les termes correspondants de la série (t 5 ) ou (17), et construisons ainsi 
les quatre sommes 

j P = Uu -t- Vv 4- TVw -t- . . . , Q = U« -t- Ve 4- Wtv 4- , . 

( Q = Un -1- -t- W w 4- . . . , 1 * = Uu + Vv + Ww + . . .. 

La résultante 

PP-ÇQ. 

formée avec ces quatre sommes, dépendra uniquement des binômes qui re- 
présentent les divers termes de la série ( 5 ), et sera une fonction de ces binô- 
mes, non-seulement entière, mais encore homogène et du second degré. 

Démonstration. Concevons qu’avec les termes des suites (i 4 ) et (16), pris 
quatre à quatre, on forme les résultantes 

(19) uv — no, «w — uu',..., ew — vtv,..., 

et, avec les termes correspondants des suites (1 5 ) et {17), les résultantes 

(ao) uv-vr, uvf-vrr,..., rw-vrr,.... 
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Eu égard au a* théorème , il suffira de multiplier ciiaquc terme de la série ( 1 9) 
par le terme correspondant de la série (ao) pour obtenir la résultante 

PP - ÇQ. 

On aura donc 


(ai) PP — ÇQ = 2(Ü7V — UP) (uv — uo), 

le signe 1 indiquant une somme de termes semblables entre eux. D'ailleurs, 
en vertu du 1" théorème , chacun des binômes 1 1 g) ou (ao) sera une fonction 
homogène et linéaire des termes de la série (5). Donc tout produit de la forme 

(Z7V - U V) («v - ue) 

sera une fonction de ces mêmes termes, entière, homogène et du second 
degré , aussi bien que la résultante binôme 

PP - ÇQ, 

représentée par une somme de semblables produits. 

Corollaire 1". 11 est bon d'observer qu’en vertu des formules (18), P sera 
une fonction des variables x, y, z, . . . , non-seulement entière, mais encore 
homogène et du second degré. De plus , P sera évidemment ce que devient P, 
et Q ce que devient Q, quand on remplace les variables x, y, z, . . . par h-s 
variables x, y, z, . . .. 

Corollaire a*. Si l’on réduit les fonctions 


aux variables 
les fonctions 


U, F, FF,... 
x,jr, z,..., 
ü, V, W,... 


se réduiront elles-mêmes aux variables 


*. y. *,-• , 

et la valeur de P, déterminée par la première des formules (18), deviendra 
P = ux •+• v y ■+■ wz + . . .. 

Si d'ailleurs les fonctions linéaires, par lesquelles les variables x, y, z,. . . se 
trouvent respectivement multipliées dans cette valeur de P, sont représentées, 
non plus par diverses lettres 

u, v, tv,..., 
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mais à l'aide de la seule lettre P successivement affectée des indices x, y, z,..., 
c'est-à-dire à l’aide des notations 


P P P 

* jf* *■ fi * *,-•*» 

et si, pareillement, pour exprimer ce que deviennent ces mêmes tondions 
linéaires quand on remplace les variables x, y, s,... parles variables x,y, z,--, 
on sc sert, non plus des lettres 


mais des notations 


u, v, w,.. 

P«, P„ P.,-..; 


alors, à la place du 3" théorème , on obtiendra la proposition suivante : 
4 e Théorème. Soient 

0 ») P,, P„ P,,- - 

n fonctions homogènes et linéaires de n variables 


x,y, z,..., 

et nommons 

(a3) P„P yt P lt ... 

ce que deviennent les fonctions P x , P r , P,,. . . quand on remplace les n va- 
riables x , jr, z, . . . par n autres variables 

x, y, z,.... 

Concevons, d’ailleurs, que l'on ajoute entre eux les termes de la suite 
P P P 

r xt r ;1 r it- • -, 

ou de la suite 

P«, P„ P 

respectivement multipliés par les variables 


x, y, s,..., 

ou par les variables 

x, y, z,...; 

et nommons 

p> Ç, 

Q, P, 

les quatre sommes ainsi obtenues, P étant celle qui renferme les seules va- 
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nables x,j, z, . . . , et I* celle qui renferme les seules variables x , y, en 
sorte qu’on ait 

, ) P — xPx+fPr + iP,-*-.. , Q=xP x +yP r + zP.-*-.. 

W | Q =xP, + jP y -+- zP, -v . . .. P = xP, yPj -+- /.P* -t- . . .. 

I.a résultante 

PP - QQ, 

formée avec ces quatre sommes, dépendra uniquement des binômes qui re- 
présentent les divers termes de la série (5), et sera une fonction de ces binô- 
mes, non-seulement entière, mais encore homogène et du second degré. 

Corollaire i". 11 est bon d’observer qu'en passant du 3' théorème au 4', 
ou obtiendra, au lieu de l'équation (ai), la formule 

f »5) PP - QQ = v [PxVi _ X \P r ) ( X y xj). 

Supposons maintenant que, s, t étant deux termes quelconques de lu suite 


JC, j, z,..., 

et s, t les deux ternies correspondants de la suite 

x, y, z,. . 

on désigne par P, t , le coefficient de t daus la fonction linéaire P,. Alor- 
P, , sera une constante qui représentera encore le coefficient de t daus la 
fonction linéaire P,, et la formule (a5) pourra s’écrire comme il suit : 

Ça 6 ) PP - QQ = 2 (P,P, — P. P, ) (« - s/ ) , 


le signe 2 indiquant une somme de termes semblables entre eux. Comme on 
aura d’ailleurs 


(»7) 


P, — xP,. x +jP,. x -t- zP,., +.... 
P, = xP,., + yP,. r '+ zP,.« -t--, 


P, = xP,. x -\-jP,, r + zP t ,, 
Pi = Px,.x + yP». r -t-zP,., 


il suffira de substituer aux formules ( 6 ) et ( 7 ) les formules (a 7 ), pour obtenir, 
à la place de l'équation (ta), l’équation semblable 


(»8) P, P. — P.Pf = 2(P„* Pur “ P u, P *./) (*y - y- 

Cela posé, ou tirera de la formule (a6), jointe à l'équation ( 47 ), 

,9 PP - ÇX} = 22 (P i,t‘P ur — Pu, P..r ) f* — *0 {*7 — *j), 

H, JAn i*l rfr CS, 1 muS , T lit. (35* ^6 
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les deux signes 11 indiquant une double somme de termes semblables que 
l'on obtiendra en remplaçant successivement chacun des binômes 


rt — il, ,ry — xy 

par les divers termes de la série (5). Ajoutons qu'en vertu de la première des 
équations (a 7 ), ou aura 

P x = xP x . x 4- yP X. r ■+■ tP*., -h-.., 

P , = XP,.* -H yP,.T + z Pj.i + • • •. 

P; = XP, , x -t- yP., T 4- zP ... 4- . . . , 
etc., 

et qu'en conséquence la première des formules (a4) donnera 
(3.) P = x'P x . x +y*P,.,+ i'P,., + ... 

+ xj (P X . T +P r , x ) -h xz[P x , .+P M . X ) + ... jri(P r ,, 4- P*,) -t- • . . , 

tandis que la seconde donnera 

(за) Q = xx P x%x 4 - y y P r , / -t- zzP ., , + ... 

-+- *jP*,r+ x 'iPr.x + xz P^.*+xzP._ x -b... + yzP r ,.+ ytP x , x + •••• 
Au contraire, la quatrième et la troisième des formules (a4) donneront 

(33) P = X*P xx 4 - ŸPy., + PP,.. + ... 

+ x y(P*.,+ P r .*)->- x7 (Pr..-*-P>.*)-± • • • +y *{Py.ï+Pi.r)-*- • ■ ■ » 

(34) Q = «/>„ -t- yyP rr + zzP,., + ... 

■^xyP x , r -¥XjP rtX -^xzP x- ,+xsP M -^...+jrzP r ,,^-yxP^ T -b.... 

Corollaire a*. Si le coefficient constant de l dans P, devient généralement 
égal au coefficient constant de j- dans P , , en sorte qu’on ait 

(35) P 1 , 1 — P 1 . 1 , 
alors les formules (3i), (3a) donneront 

(зб) P = x'P XtX -i- y*P r , r + z*P Xl , -h... 

-t- a xyP XtX 4 - xxzP XlC 4- ... 4- iyzP, t 
et 

( 37 ) Q=xxP XlX +yyP r , r + zzP, t , + ,.. 

-+- (xv 4- xy)P nr + (xz 4-xz)P*,; 4 - ... + iji+ ys)P,., 4 - 
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1) ailleurs, les valeurs des coefficients 

P P P PP P 

* *,x » * x,jr f * mi*»*» •* x,jr » * x.n* • 1 j.t i • • • 

pouvant être choisies arbitrairement, la fonction P déterminée par la for- 
mule (36) pourra être, parmi les fonctions entières de f, l’une 
quelconque de celles qui seront homogènes et du second degré. Quant à la 
fonction P, elle sera toujours ce que devient P quand ou remplace les va- 
riables x, f, z,. . . par les variables x, y, 2,. . en sorte qu'on aura 

(38) P = x’P„ -h y *P r . r h- 2 -t-... 

-I- ?XsP X J ■+- 1XlP x l 4- . . . -t- i)'7.P r%t 


Ajoutons que, si Ion désigne par s , t deux quelconques des ternies de la 
suite 

x, jr, z,..., 

et par g, t les deux termes correspondants de la suite 

x, y, 2 ,..., 

il suffira, pour obtenir la valeur de Q déterminée par l'équation i'i’j) , de 
remplacer généralement, dans la valeur de P, le carré s * d'une variable par 

le produit rs, et le produit s t de deux variables par la demi-somme 

Enfin, comme la > '"urde Q ainsi formée ne sera point altérée quand on 
échangera entre eux les Jeux systèmes de variables 

x, jr, z,..., 
x, y, 2,..,, 

il en résulte qu'on aura, dans l'hypothese admise, 


(39) Q = Ç, 

et que, par suite, la résultante 

PP — QQ 

sera réduite à la forme 

PP - Q\ 

Cela posé, l’équation (aq) deviendra 


(4o) PP- Q' = 1Z(P,. M P,„ -P,,.P„ r {s\ — a/)(*y - x/), 

et le 4* théorème entraînera évidemment la proposition suivante : 

36. 
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V 7'hcorème. Soit P uni; fonction des n variables 


x . j, z , * • • 

entière, homogène cl du second degré. Nommons I* ce que devient P quand 
on remplace les n variable* x, y, z,. . . par n autres variables x, y, z,.... 
Enfin, nommons Q ce que devient P quand on y remplace les carrés 


•*’. J 1 , *%••• 

des variables ,x, y, . . par les produits 

■**. yy, xi,. . . 

et les produits 

xr, xz,...,jrz,... 


des variables x,jr, z,. . combinées deux à deux, par les demi-sommes 


-i y 4- x» m + xi 


.»» -4- Tï 

1 11 ~ » 

2 


l.a différence 


PV - Q‘ 

dépendra uniquement des binômes 


ary — xy, xi. - xî, . . ., yz - y r,. . . , 

et sera une fonction de ces binômes , non-seulement entière , mais encore 
bomogène et du second degré. Ajoutons que si, s, l étant deux quelconques 
des variables 

x,J, z,..., 


ou désiguc par P,,, le coefficient du carré s’, et par a P,_, le coefficient du 
produit si dans la fonction P , on aura non-seulement 

(3G) P = x*/>,., 4- y'P,. r + PP ., . + . . . 

4 - 1 XjP x r 4 - 2 XzP x ,. 4 - ... 4 - iyzP ) C 4 - . . 

mais encore 

( 4o) PV - (J 1 =11 {P,, x P, f — P, x P, y ) (it - s / ) (xy — \j) , 

les deux signes Zi désignant une double somme de termes semblables, que 
Ion obtiendra en remplaçant successivement, dans le second membre de la 
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formule (/jo) , chacun des binômes 

f t — st , xy — xjr 
par les divers termes de la suite (5). 

Corollaire i". n étant le nombre des variables x, jr, z ,.. . , le nombre 
des termes de la suite (5) sera — - • et, en remplaçant successivement 

chacun des binômes 

si - st, xy - xj 
par ces divers tennes dans le produit 

(4 « ) (P..x P,., - P,.x P,. r ) (*‘ - *0 (•*■>' - *J). 

on obtiendra, eu tout, 

[aJa-0]. 

produits dont la somme constituera le second membre de l’équaliou (4o), ou 
la valeur de la différence PI* — Q *. D’ailleurs, lorsque les deux binômes 

st — st , xy — xj- 

deviennent égaux , c'est-à-dire lorsqu’on suppose 

s — / = J, 

et, en conséquence, 

s = x , t = y, 

le produit (4 1 ) se réduit au suivant : . 

(4») (Px.xP,.r ~ Pï .,){* Y ~ XJ)’- 

Enfin, lorsque les deux binômes , 

xt — st , xy — xj- 

restent distincts, le produit ( 4 1 ) est évidemment égal à un autre produit de 
la même forme, savoir, à celui qu'on obtient quand on échange les deux 
binômes entre eux. Donc les produits qui représenteront les divers termes 
de la double somme comprise dans le second membre de l’équation (4o) 
seront de deux espèces, et, parmi ces produits, les uns, en nombre évi- 
demment égal à 

»(" — >) 

2 ’ 

seront de la forme (4a), tandis que les autres, étant de la forme (4i) sans 
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être de la forme (4a), seront deux à deux égaux entre eux. Ajoutons que le 
nombre de ces derniers sera évidemment exprimé par la différence 

(43) ["-^]* - ÜüpO; 

de sorte qu'en représentant ce nombre par afV, on aura 


(44) 


iV = 


(n — 2) (u — i ) n (a -+- i ) 


Corollaire a*. Pour montrer une application du 5* théorème, supposons 
que les variables x, j soient réduites à deux , et qu’en conséquence la fonc- 
tion P soit de la forme 

(45) P = «X* -t- by 2 -t- a CXJ, ■ 
a, b, c étant des coefficients constants. Alors on aura 

. • n = a, — 1 , fV=o; 

et, comme la suite (5) ne renfermera plus qu'un seul terme, l'équation (4o) se 
trouvera réduite h 

(46) . PP — Q 2 = (P M P,. r - Pl,)(x y - xf) 2 . 

Comme on aura d'ailleurs, daus cette hypothèse, 

. P*,* = a > P,., = b, P xr =zc, 

l’équation (46) donnera 

(47) PP-Q 2 ={ab- c*)(x y - *>)».. 

En substituant, dans la formule (4y), aux fonctions P, P, Q leurs valeurs dé- 
duites de la formule (45) à l'aide des règles indiquées daus l'énoncé du 
5* théorème, on obtiendra l'équation identique 


(48) 


(ax’+ hy 2 -t- xcay)(ax 2 + by 2 + aexy)— [an -+- byy -t- c'x y -t- xj)f 
. ={ah - c’)(xy - x>)*, 

qui a été donnée par Engrange dans les Mémoires de Berlin de t •j’jZ. 

Corollaire 3*. Supposons maintenant que les variables x, y, z, ... soient 
au nombre de trois, et qn'en conséquence la fonction P Soit de la forme 


(49) 


P — ax 2 -I- by 1 -t- ci 2 -t- rulyz -+- acsx ■+■ a fxy, 
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a, b, c, d, e, f désignant des coefficients constants. Alors on aura 

« = 3, — — 3, N= 3; 

et si l'on pose, pour abréger, 

(5o) Aè — jz — ya , S = zx — zx, = x\ — xy, 

les termes de la série (5) sc réduiront, abstraction faite des signes, aux trois 
binrtmes désignés ici par les trois lettres X, &. Cela posé, là formule (4o) 
donnera 

(5 . ) PP - Q* = Ax 1 -t -Bs' + CtP + a/>Jï + -xEix -+- a FxS, 


A, R, C, D, E, F étant des constantes déterminées par les équations 


(5a) P = P,.,P*. I -Pl, 

( C=P X . X P„-P!„, 


D—P P —P P 

zz r‘ x,y ' x, z 1 f, ri 

E—P P —P P 

*- * x.y* y.z g M 1 «.x, 

E—P p _ p p 

* — r y.*' i.z 1 w* x.y‘ 


( .oui nu- on aura d'ailleurs 


P. r.x — (*i P y, y — b, P f> , — C , 
Py.z=d> P,.x = e, P Xt ,=J, , • 


les équations (5a) donneront 


(53) 


A — hc ~ d ’, 
D =■ ej — ad. 


R — va — e 3 , C = ab — /*, 
E—Jd— be, F=de-cJ. 


Enfin, si, dans la formule (5i), on substitue aux fonctions f 3 , P, fleurs va- 
leurs déduites de la formule (49) à l'aide des règles indiquées dans l'énoncé 
du i" théorème, ou obtiendra l'équation identique 


! {ax'+iry'-\-cz'+iriyz+%ezx+lfxy) (<n’-|-6y , -|-cz*4-ar/yiH-aesx--t-a/\y) 

— [aj.i-+-ftj.y-|-e:ï-i-(/Ox-»-)z)-t-e(îx-f.xj-)-+-/(jyr-t-xr)]' 

= AX'- 1- BS* -t- Ci* 4- *DSi + a EiX + a FxS, 

que l’on pourrait déduire de l’une des formules données par M. Binet dans 
le XVI* cahier du Journal de l’École Polytechnique. 

Corollaire 4*- H est lion d'observer que les coefficients constants 


P P P 

* x, x i 1 y, y » <* «.*>•••* 


P P 

M A,y » M «»,<>• 


renfermés dans les seconds membres des formules (3G) et (4o) , sont précisé- 
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ment les moitiés des dérivées du second ordre de la fonction P. lin effet , de 
l'équation (36), différentiée deux fois de suite par rapport à une même va- 
riable, ou par rapport à deux variables distinctes, on déduit immédiatement 
le» formates 

„ I P,. X = \WP, î’j.jf = { D.’-P, P , .. = *D « ■ 

! P,., = {n x n r p, p x> , = *D x n t p, p r _,= jD r D,p 

toutes comprises dans la formule générale 
(S«) = iD, D,P, 

qui subsiste dans le cas même où l’on suppose t — s Ajoutons encore qu’eu 
vertu des équations (55), la formule (36) donnera 

(37 a P = x» D? P ->rj* D? P + x 1 D*P + . . . 

-+- a.ry [) x D r P -t- aar 2 D x D,P + . ..+ ■ijrzl) r D s P -t- ... . 

Au reste, l’équation ( 57 ) peut se déduire immédiatement du théorème des 
fonctions homogènes, effectivement, en vertu de ce théorème, la fonction P, 
étant homogène et du second degré par rapport aux variables x, jr, 2 ,. . ., 
vérifiera la formule 

(58 ' aP = iD j P h- j-l> r P -t- z [). P -i- . . . ; 

tandis que les fonctions D X P, D, P, D. P,. . . , étaut homogènes et du pre- 
mier degié, vérifieront les formules 


l5o 


; D x P = .rl)?P -\-jr P r D x P r !) t D x P -t- . . . , 
) D r P = rD x D r P-t-jD;P +• sD x D r P-t- .... 
j D, P = .rD x n, P-+- jD r D,P-t-zD’P 

\ etc.; 


et il est clair qu'en substituant dans l'équation (58) les valeurs de 

\\p, D r p, n,p,..., 

fournies par les équations 5g) , on retrouvera la formule! 57 ). Observons enfin 
que les équations (3o), jointes aux formules (555 , donneront 

P x = ! .rDjP-t-J'D, D X P-+- sD £ D j . P-s- . . .), 

P, ={(xD x D r P-t-jD;P-H2DJ) / P- ) -...5, 

P, = | r r) x D, P -t-jÜ, DjP ~ î f)’P 
etc. 
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Donc, eu égard aux formules 5çi), ou aura 

{60: P X = ^D X P, P,= iD,P, 

Ainsi, dans l'hypotbèse qui nous a conduits au 5’ théorème, les fonction», 
précédemment représentées par les notations 

■ P P P 

. * j» ' y> * n* • *i 

se réduisent aux moitiés des fonctions dérivées ■ 

n x p, D r p, D,/*,. . .. 

$ 11 , — Interprétations géométriques rie plusieurs formules établie* dans le premier paragraphe 

Plusieurs des formules établies dans le § I admettent des interprétations 
géométriques qui méritent d’être remarquées, et que nous allons indiquer. 
Supposons d’abord que la suite 

x, f, z,... 

renferme seulement deux variables x,x, et concevons que ces deux variables 
représentent les coordonnées d’un point mobile. I.a distance r de ce point à 
l’origine sera déterminée par la formule 

r = \x 1 -^x i - 

Supposons d’ailleurs que, a, b, c, A étant des quantité» constantes, le point 
mobile (x , y) soit assujetti à rester sur une courbe du second degré repré- 
sentée par l’équation 

(1 ) ax* -+- by 1 - 1 - zcxy = A. 

Cette courbe sera une ellipse ou une hyperbole, qui aura pour centre l’ori- 
gine des coordonnées; elle sera une ellipse si Ion a 

nb — c* > O, A > o. 

f 

Elle sera une hyperbole si l'on a 

dA — c’ < o; 

et , dans cette dernière hypothèse, il suffira de changer le signe du second 
membre de la formule ( 1 ) pour obtenir l’équation 

(a) ax‘ -1- by 1 -1- a cxy — — A 

it'-r. it An ef de CS. naît-, T. lit. 1 33* li*r.) 3^ 
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d'une seconde hyperbole conjuguée à l.i première , deux hy /lerboics coiijti - 
g iic'es étant celles qui , avec le même centre et les mêmes asymptotes, offrent 
des axes réels respectivement égaux et parallèles aux deux eûtes d'un rec- 
tangle dont les diagonales sont dirigées suivant ces asymptotes. 

Concevons à présent que par le point (x, y) on mène une tangente h la 
courbe représentée par l'équation (i) ou (a); et nommons 

S, » 

les coordonnées courantes de cette tangente. On aura 
î {ax -t- cy) (| — x) 4- (ex -4- byj(r> -y) — o, 

et par suite, eu égard à l’équation ( t) , 

t4; oxf ■+- fijx ■+ c(xn -t- %y) = A, 

ou , eu égard à l'équation (a). 

Jt) nx | -I- hyrj -+- c [xr, — £y) = — A. 

Ajoutons que, pour obtenir l'équation de la parallèle menée à cette tangente 
par l'origine des coordonnées, il suffira de remplacer A par zéro dans la for- 
mule (4) ou (5). I, 'équation de cette parallèle sera donc de la forme 

(6) et J ; -t- byn ■+■ c (xr, 4- Sy) — o. 

Soient maintenant 

s, y 

les coordonnées d'un nouveau point situé sur l'ellipse représentée par I équa- 
tion (t) ou sur l’une des hyperboles conjuguées représentées par les équa- 
tions (il et (a). On aura encore 

(7> • »rx*-t- by* -+- aexy = A, 

ou 

(8) nx’ -t- by * ■+- ic xy = — A. 

i 

Soit d'ailleurs s le rayon mené de l'origine au point (x , y), en sorte qu'on ail 

(9l s = vx’4- y*. 

Si ce ravou est parallèle à la tangente menée par le point ( r.y ) à la 
courbe (t), on vérifiera l'équation (6j en posant 

§=*» n-y- 
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( ) 


ajrx 4- by y 4 - c (jry 4- vy) = o 


Si, au contraire, le rayon s n’est pas parallèle à la tangente dont il s’agit, il 
suffira de le prolonger indéfiniment dans les deux sens pour qu'il rencontre 
cette tangente en un certain point dont les coordonnées Ç, n vérifieront l'équa- 
tion (4), et dont la distance à l’origine sera une longueur ç déterminée par la 
formule 

(n) 

Mais alors, en posant, pour abréger, 

('■) « = :' 


on aura nécessairement 

(« 3 ) 




le double signe devant être réduit au signe 4- ou au signe — , suivant que 
les deux longueurs s, : se compteront, à partir de l'origine, dans le même 
sens ou dans des sens opposés. Or, de l'équation (i3), réduite à la forme 


x y f, 

et combinée avec l'équation (4), on lire 
( 1 4 ) nx\ -+■ bjry 4- c (xy -l- xjr) - :t 5A, 

par conséquent. 


,5) 


6 = ± 


ai\ 4- ivy t-cfjrv -(- S> ) 


On peut donc énoncer la proposition suivante: 

I er Théorème. Soient r, s deux rayons menés de l'origine des coordonnées 
supposées rectangulaires, le premier à la courbe représentée par lequa- 
lion (i), le second à l’une des courbes représentées par les équations j et (a). 
Soit, de plus, ç la longueur mesurée, à partir de l’origine, sur le rayon s indé- 
finiment prolongé dans les deux sens, jusqu'à la tangente menée à la courbe (t) 
par l'extrémité du rayon r. Enfin nommons oc, y les ccordounées de l'extré- 
mité du rayon r, et x, y les coordonnées de l'extrémité du rayon s. Les deux 
longueurs s et ç seront dirigées, à partir de l’origine, dans le même sens ou 

3-7. 
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dans deux sens opposés , suivant que la quantité 

axx -4- byy H-cixv -4- ir) 

J 

-rra positive ou négative, et la valeur numérique de cette quantité sera pré- 
cisément la valeur du rapport 

9 = '-■ 

t 

Corollaire i". Lorsque la tangente menée par le point (.r ,J r ) : * la courbe (i 
est parallèle au rayon s, la longueur représentée parç devient infinie. On a 
donc alors 5 = o, et, par suite, l'équation (i5) se réduit , comme on devait s'y 
attendre, à la formule(io). 

Corollaire a*. Concevons à présent que, par l'extrémité du rayon s, c’est- 
à-dire par le point (x,y), on mène une tangente à la courbe(l) ou (a), sur 
laquelle est situé ce même point ; et nommons p la longueur mesurée, à partir 
de l’origine, sur le rayon r indéfiniment prolongé, dans les deux sens, jusqu'à 
la tangente dont il s’agit. Alors , en posant 


(■«) 


9= r -, 

f 


on prouvera, comme ci-dessus, que 9 sc réduit à la valeur numérique de In 
quantité 

■i rx -s- A, v S- r XT -t- x r) 

, jp r ■■ 

% 

Donc les valeurs de 5 loumics parles équations (i a) et ( 16 ) seront égales entre 
elles, et I on aura 

(t 7 ) - = 

en sorte que les deux longueurs ç, ç semnt respectivement proportionnelles 
aux deux longueurs r, s. Cette dernière proposition peut être considérée 
comme offrant une interprétatiou géométrique de la formule (3g) du § I , et, 
comme cette formule , elle exprime la propriété qu’a la fonction 

ax\ + bj y + c (xy -t- xjr) 

de notre pas altérée quand on échange entre eux les deux systèmes de va- 
riables 

J, 

x, y. 
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Corollaire S*. Supposons maintcuant que le rayon s aboutisse, comme le 
rayon r, à la courbe représentée par l'équation (i). Alors, non-seulement les 
longueurs fi et ; seront respectivement proportionnelles aux longueurs r et s , 
mais, île plus, ces quatre longueurs étant comptées à partir de l'origine, p se 
mesurera dans le sens de r, et ; dans le sens de s, si la quantité 

«x* -+- ijrj + e (xy-t- xy) 
k 

est positive. Au contraire, si cette quantité devient négative, la direction de fi 
sera opposée à celle de r, "et la direction de ç opposée à celle de s. Donc , par- 
suite , les longueurs r, s, d’une part , et les longueurs p, ;, d’autre part, repré- 
senteront des côtés homologues de deux triangles semblables dont les bases 
seront parallèles. On peut donc énoncer encore la proposition suivante : 

a c Théorème. Soient 

, r, s 

% w l 

deux rayons menés du centre d’une ellipse ou d’une hyperbole à deux points 
de cette courbe. Soient encore 

P> S 

deux longueurs mesurées depuis le centre de la courbe : t° sur le rayon r in- 
définiment prolongé jusqu'à la tangente menée par l’extrémité du rayon s; 
■s” sur le rayon s indéfiniment prolongé jusqu a la tangente menée par 1 extré- 
mité du rayon r. Les deux longueurs p, ç seront respectivement proportion- 
nelles aux deux longueur r, s, et la droite qui joindra les extrémités des 
deux longueurs p, ç sera parallèle à la droite qui joindra les extrémités des 
deux longueurs r, s , 

Corollaire Le théorème précédent est l’un de ceux auxquels on se 
trouve conduit par les propriétés connues des diamètres conjugués de l’ellipse 
et de l’hyperbole. D’ailleurs, ce théorème devient évident quand la courbe 
proposée se réduit à un cercle; et, du cas où la courbe est un cercle, on 
passe facilement au cas où la courbe est une ellipse, en observant que toute 
ellipse peut être considérée comme la projection orthogonale d’nn cercle 
dont un diamètre est égal et parallèle au grand axe de l’ellipse , et dont le plau 
forme, avec le plaît de l’ellipse, un angle qui a pour cosinus le rapport du petit 
axe au grand axe. 

Corollaire a'. Le a' théorème fournit un moyen très-simple de mener, 
pur un point donné 1* d’une ellipse mi d’une hyperbole, une tangente à cette 
courbe. En effet, soit rie rayon mené du centre de la courbe au poiut donné. 
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et taisons coïncider le rayon s avec l'un des demi-axes de l'ellipse , ou avec un 
demi-axe réel de l'hyperbole. L’extrémité S du rayon s sera un sommet de 
la courbe, et la tangente menée à la courbe par ce sommet sera perpendicu- 
laire an rayon t. Nommez R le point où cette tangente rencontrera le rayon r 
indéfiniment prolongé; parce point R , menez une parallèle RT à la droite PS , 
qui joint le point donné P au sommet S; et soit T le point oit le rayon s, 
indéfiniment prolongé, rencontrera la droite RT. La tangente menée à la 
courbe par le point donné P devra passer par le point T, ce qui permettra de 
la construire immédiatement. 

Corollaire 3*. Si le centre de la courbe proposée s’éloigne à une distance 
infinie de l’origine des coordonnées, cette courbe se transformera en une 
parabole, et les droites sur lesquelles se mesuraient les rayons r, s, en deux 
droites parallèles à l'axe de la parabole. Donc, pour mener une tangente à 
une parabole en nu point donné P, il suifit de mener, par le sommet S de la 
parabole et par le point P, deux droites, l’une perpendiculaire, l’autre paral- 
lèle à l'axe de la parabole, de mener par le point R , où ces deux droites se 
coupent , une parallèle RT à la droite PS , puis de joindre le point T, oit la 
droite RT rencontre l’axe de la parabole, avec le point P. Eu opérant ainsi, 
on obtient pour ST une longueur égale A la projection de la distance PS sur 
l'axe de la parabole, ce qui devait être, attendu que, dans le cas où, en sup- 
posant les coordonnées rectangulaires, on prend le sommet S pour origine, 
et l'axe de la parabole pour axe des abscisses, l'abscisse du point P est tout 
à la fois la projection de PS sur l'aire de la parabole et la moitié de la sons- 
tangente correspondante au point P. 

Concevons maintenant que l’on combine ( équation (t4), jointe à la for- 
mule ( 7 ) ou ( 8 ), avec l'équation identique 


18, («r* -4- by* -t- xcxf) lax' -t- by*+ aexy) — [<œx +iyy •+• c(j y -t- xj 1 )]* 
= (ab — c') (xy — xj-)‘, 

déjà obtenue dans le § I. On trouvera ainsi 

iP- 1 6’A’ = (ah — c*) (.r y — xjrf. 


et en posant, pour abréger, 

(•9) 

on aura simplement 
(ao) : 
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le signe ± (levain être réduit au signe -t- ou au signe — , suivant que le 
point (x,y) sera situé sur la courhc représentée par l'équation (i), ou sur la 
courbe représentée par l’équation (a), c’est-à-dire, en d'autres termes, suivant 
que les deux rayons r, s aboutiront à une meme courbe ou à deux courbes 
distinctes. 

D'autre part, si l’on nomme i l'angle (r, s) compris entre les directions des 
deux rayons r et s , on aura, en vertu d’une formule connue , 

(ai) * xy — xj- = rs sin à. 


Donc la formule (ao) donnera 
(aa) rt i — 5 * = 


r'f 1 sin’i 


Il reste à savoir ec qu'exprime , dans la formule (aa) , la constante À", dont 
la valeur est fournie par l'équation ( 19 ). Or, on peut facilement résoudre cette 
question, à l'aide de l'équation (aa) elle-même, en présentant cette équation 
sous la forme 


(»3) 


T* r’i’wi'i 

A — t: r.» 

de 1 — 


ou, ce qui revieut nu meme, puisque 1 ou a 
sous !a forme 


(*4) 


K = 


et en attribuant aux rayons r, r des valeurs déterminées. En effet, suppo- 
sons d'abord que la courbe représentée par l'équation (i) soit une ellipse, et 
nommons a , b les deux demi-axes de cette ellipse. Alors, en posant 

r =r a , s — b. 


d=(r,f) = î, siu(f=i, s = cc, 

-‘S 

/rsiutree ab, Q= o, 

- f « 

et, par suite, l'équation (a3), dans laquelle ou devra réduire le double 
signe ± au signe -+-, donnera 

(a 5) «■^a’b*. 
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Supposons, en second lieu, que l'équation ( i) représente une hyperbole, et 
nommons a le demi-axe réel de cette hyperbole, b étant le demi-axe réel-de 
l'hyperbole conjuguée. Alors il suffira de poser 

r = a, s = », 


pour que la direction du rayon s se réduise à la direction de l une des asymp- 
totes de l’hyperbole (t), et pour que ç représente la longueur mesurée sur 
cette asymptote entre le centre de l’hyperbole et la tangente menée à cette 
courhe par l'un des sommets. Mais la portion de la tangente comprise entre 
ce sommet et l’asymptote sera précisément le demi-axe réel b de l’hyperbole 
conjuguée à celle que l’on considère , et cette portion aura pour mesure le 
produit 

csm(r,f) = çsm cr.. 


Donc, en posant 


r= a, s= oc, 


on aura nécessairement 


çsind= b, 


et, par suite, on réduira l'équation (aij) à la formule 
(aC) K = — a* b 1 . 

Les équations (a5) et (a6j peuvent aussi être démontrées directement avec la 
plus grande facilité. En effet, lorsque la courbe représentée par l’équation (i) 
est une ellipse, ses demi-axes a et b sont les valeurs maximum et minimum du 
rayon r déterminé à l’aide de cette équation , jointe à la formule 


('•*“' r , = x , +jr\ 

et, par suite, ils se confondent avec les deux valeurs de r fournies par le sys- 
tème des deux équations 

;a8) (a— u) (b— «) — c’ = o, 

(»9) '“ = y,' 


Donc alors l’équation (a8), que l’on peut réduire à la forme 
(3o) u 1 — (a ■+-/>) u -h ab — c’ = o, 

étant résolue par rapport à u, offrira poifr racines les deux rapports 

I * 
a> ’ b' ’ 
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et le produit de ces rapports sera équivalent à la constante ah — <■* , 
qu'on aura 


— 15 = ah — c ‘ . 

a* b 1 


et, par suite, 

ou, ce qui revient au mente. 




K = a»b* 


en sorte 


Si, au contraire, la courbe représentée par I équation ! 1 1 est une hyperbole , 
le demi-axe réel a ou b de cette hyperbole ou de l'hyperbole conjuguée sera 
la valeur maximum de r déduite de la formule (37), jointe à l'équation 1 1) 
ou (a). Donc alors a ou b sera la valeur reelle et positive de r, qui se déduira 
de l’équation (a8), jointe à la formule 119) ou à In suivante 


(3.) 

Donc, par suite. 


seront les deux racines de l’équation (27), et l'on aura 


et 


a’ b 1 


- =ah—c ’ , 


t(b 


= -a 4 b», 

> — c : 


ou, ce qui revient au même, 

K = -a J b’. 


Kn résumé, si la courbe représentée par l'équation (1) est une ellipse, la 
valeur de K sera déterminée par la formule (a5), et, en conséquence, l’équa- 
tion (aa), dans laquelle ou devra réduire le double signe ± au signe 
donnera 


(3a) 


1 - = e a , 


la valeur de 9 étant 

(33) 


9 = 


~!£~ 
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Au contraire, si la courbe représentée par l'équation (i ; est une hyperbole, 
la valeur de K sera déterminée par la formule ( 26) ; et, en conséquence, 
l’équation (la) donnera 

(34) 

la valeur de B étant toujours déterminée par la formule (1), et le double 
signe tp devant être réduit au signe — ou au signe -t-', suivant que l'extré- 
mité du rayon s sera située sur l’hyperbole (1) ou sur l'hyperbole (a). 

Il importe d’observer que le produit 

« . A 
rs sin a = rs sin (r, j) 

représente l'aire du parallélogramme construit sur les rayons r, s , taudis que 
le produit 

ab 

représente l’aire du rectangle construit sur les demi-axes a, b. Cela posé, la 
quantité désignée par 9, dans l'équation (33), représentera évidemment le 
rapport de ces deux aires, et les formules (3a), (34) entraîneront les pro- 
positions suivantes : 

3* Théorème. Soient 


a, b les deux demi-axes d'une ellipse; 

r, s deux rayons menés du centre de l’ellipse a deux points de cette courbe ; 
d = (r,f) l'angle compris entre ces rayons; 

ç une longueur mesurée sur le rayon s entre le centre de l’ellipse et Ja tan- 
gente menée à cette courbe par l'extrémité du rayon r; 


enfin posons 


9 = * et e == 


rs &in 0 

~"àb * 


eu sorte que B représente le quotient qu'on obtient quand on divise l’aire 
du parallélogramme construit sur les rayons r et s par l’aire du rectangle 
construit sur les demi -axes a et b. Les deux rapports 9, B vérifieront la for- 
mule 

(35) S J + B*=i. 

4' 7'héorème. Soient 

a le deini-axc réel d‘une certaine hyperbole ; 

b le demi-axe réel d’une seconde hyperbole conjuguée à la première ; 
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r un rayon mené du centre commun des deux hyperboles à un point de la 
première; 

j; un rayon mené du même centre à un nouveau point de la première hyper- 
bole, ou à un point quelconque de la seconde; 

A 

o = (r, j) l'angle compris entre les rayons r, s; 

; une longueur mesurée sur le rayon s entre le centre commun des deux 
hyperboles et la tangente menée à la première par l'extrémité du 
rayon r; 

enfin posons 

o = i, » = 

î ah 

eu sorte que 0 représente le quotient qu'on obtient quand on divise l’aire 

du parallélogramme construit sur les rayons r et s par l’aire du rectangle con- 
struit sur les demi-axes a et b. Les deux rapports 6, 6 vérifieront la formule 

(36) = 


le signe — devant être réduit au signe -+- ou au sigue — , suivant que le rayon 
vecteur s aura pour extrémité un point situé sur la première ou sur la 
seconde hyperbole. 

Lorsque le rayon s devient parallèle à la tangente menée par l'extrémité du 
ravon r, on a évidemment 

S = oc , 6 = o, 


et l'on tire de la formule (35) ou de la formule (36), dans laquelle le sigue ±. 
•se trouve réduit au signe — , 

9 a =i, 9=i, 

par conséquent , 


■37) 


rs siud — ab. 


Mais alors les rayons r, s , qui offrent pour extrémités deux points d une même 
ellipseou de deux hyperboles conjuguées, sont deux rayons conjugues, c'est- 
à-dire les moitiés de deux diamètres conjugués de l’ellipse ou des deux hyper- 
boles; et l'équation (3y), présentée sous la forme 


^rs sin <f = 4»b , 


exprime une proposition bien connue, savoir, que l'aire du parallélogramme 

38. 
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construit sur les diamètres conjugués ar, a s, est équivalente à l’aire du rec- 
tangle construit sur les axes ia, ab. 

On pourrait eucort* déduire des 3' et 4* théorèmes diverses propositions 
relatives à l'ellipse ou à l'hvperbolc, dont quelques-unes semblent dignes d'at- 
tention. Nous citerons comme exemples les deux suivantes : 

5* Théorème Soient, dans une ellipse, 

a, b les deux demi-axes; 
s, t deux rayons conjugués; 
r un rayon quelconque; 

à, t Ips angles (r, s', r, /), que forme le rayon r avec les deux rayons i et t. 
On aura 

(38) r 1 (r'sin’d-t- /’sin 1 1 ) = a 3 b’. 

Démonstration. Soient 

h f' 

le* longueurs mesurées, sur la direction du rayon r, a partir du centre de 
l'ellipse jusqu'aux deux tangentes menées à cette courbe par les extrémités 
des rayons s et t. On aura, en vertu du 3 e théorème. 

r' t BÎU 'i r- /"/‘silr* r' 

9J 4 q,i * o* a ! b’ * p r> 

Mais , d’apres uue proposition établie dans les Exercices de iMathénmtiques 
.'III' 1 volume, page ’io) , on aura aussi 



par conséquent, 

r i f t 



Donc les formules (3g), combinées l'une avec I autre par voie d'addition, pro- 
duiront la suivante 

r 1 l/'sin-J -f- **«11'*) 

a* h ““ ** 

qui coïncide avec l'équation (38 . 
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tj' Théorème. -Soient 

a le demi-axe réel d une première hyperbole ; « 

1> le demi-axe réel d'une seconde hyperbole conjuguée à la première ; 

t, t deux rayons conjugués de la première cl de la seconde hyperbole, 
r uu rayon quelconque de la première hyperbole; 

A A 

d, £ les angles (r, s ) , (r, t) que forme le ravon r avec les deux rayons t et t. 
On aura ' „ " 

4i ' __ > 1 (t' sin’ £ — j 3 sin’d) — a 3 b*. 


Démonstration. Soienl 

les longueurs mesurées, sur la direction du rayon r, à partir du centre cuin- 
muu des deux hyperboles jusqu'aux deux tangentes menées à ce» courbes par 
les extrémités des rayons i et t. Ou aura, en vertu du 4' théorème, 




r , s , «iu*s r 1 

a'Ii’ ' p ~ 1 ’ 


r 1 



Mais, d'apres une proposition établie dans les Exercices de Mathématique . f 
{ III' volume , page 5a), on aura aussi 


(43) 

par conséquent. 



r' r 



| )onc les formules 4*) > combinées l une avec l'autre par voie de soustraction , 
produiront la suivante , 

/ 1 t fjll'f — esilWi 

iîF =•’ 


qui coïncide avec l'équation {4 • )• 

Si, dans l'équatiou 38;, ou fait coïncider le rayon ravec le demi axe-a, 
alors, en nommant ft, v les angles formés avec ce demi-axe par les rayons 
conjugués r, /, on trouvera • . 

44 ) r*siii*(t stn’v =- b’- 
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.Si, au contraire, on fait coïncider le rayon vecteur r avec le demi-axe b, 
perpendiculaire au demi-axe a, les valeurs numériques de 

siu d, sin s 

se réduiront évidemment aux valeurs numériques de 

cos fl , cosv. 

Pur conséquent , on trouvera * 

(45; <’ cos’/x -t- /’ços’v == a’, 

puis on tirera des formules (44/ 1 (4®), combinées l'une avec I autre par voie 
d'addition , 

(46) a* -i- /* = a" -t- II*. 

Si, dans l'équation (4t), on fait coïncider le rayon t avec le demi-axe réel a, 
alors, en nommant jx , y les angles formés avec ce demi-axe par les rayons 
conjugués i, t , on trouvera 

47 ) < 3 sin*y — f’sin’/x = b*. 

Si maintenant on remplace l'hyperbole à laquelle appartiennent le rayon s 
et le demi-axe réel a, par l’hyperbole conjuguée à laquelle appartiennent le 
rayon t et le demi-axe réel b perpendiculaire au demi -axe a, alors, à la place 
de la formule ( 47 ), on obtiendra la suivante 

(48) .t'cos’p — i’cos’v = a*; 

puis on tirera des formules ( 47 ), ( 48 ), combinées entre elles par voie de 
soustraction, 

( 4 9 ) (*= a‘-b>. 

Les formules (44) 1 (45/, (46), (47)t ,48)» (49) expriment des propriétés 
connues des rayons conjugués d'une ellipse ou de deux hyperboles. 

Il est bon d'observer encore que , si l’on nomme t l'angle (j,/) compris entre 
les deux rayons conjugués .t, t , ces rayons seront liés à l'angle t dans les 5 ' et 

6 ' théorèmes, par l'équation 

* 

(:>o) . • si siu t — ab , 

analogue à la formule ( 37 ). 
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Dans les formules (38), (4t),(5o), les lettres 

&. i, ( 

représentent des angles dont chacun est censé positif et inférieur à deux 
droits. On pourrait, d’ailleurs, introduire dans les deux premières, à la 
place des angles <f, « , l'angle t et un angle polaire p mesuré, à partir du rayon t. 
jusqu'au rayon t , en considérant l'angle p comme positif ou comme négatif, 
suivant qu’il se mesurerait dans le sens de l'angle i ou en sens inverse. Alors 
on trouverait 

(5l) sin à = :fcsin/», »in s = ± sin(/> — t), 

et les équations (3d), (4 ■ ) deviendraient respectivement 

(5a) • - r* [l’sin’p ■+■ t* siii'(/> — e)| = a* b", 

(53) _ r*[<* sin* p — t) — s’sin’p]^ «“b 1 , 

les longueurs î, t des deux rayons conjugués pouvant être déterminées cil 
fonction de i à laide de la formule (46) ou (49), et de la formule 5o). 

Lorsque les directions des deux rayons conjugués demeurcut fixes, les lon- 
gueurs s, t de ces deux rayons demeurent constantes, ainsi que la quantité t. 
Alors l'équation (44) ou (45), ne renfermant plus d’autres variables que le 
rayon vecteur mobile r et l’angle polaire p formé par ce rayon mobile avec 
un rayon fixe s, devient Y équation polaire d'une ellipse ou d'une hyperbole. 
Cette équation polaire suppose , d’ailleurs , que le centre de la courbe est pris 
pour origine des coordonnées. 

Si l’on fait coïncider le rayon s avec le demi-axe a , on aura 



Donc alors l'équation polaire de l'ellipse se réduira, ainsi qu'on devait s'y 
attendre, à la. formule 

« • • * 

(54) »•’ (a* sin 1 /» -t- b 3 cos ’/>) = a 3 b J , 
et l'équation polaire de l'hyperbole, à la formule 

(55) * r’ (b a cos’/j — a* sin 1 /») = a’ b J . • 
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X, jr, Z,... 

m 

rciitermait trois ternies au lieu de deux, ou pourrait considérer ces trois ternies 
x ,jr, a comme représentant les coordonnées rectangulaires d'un point mo- 
bile. Alors aussi, à la place de l'équation (48) du (1, on obtiendrait l'équa- 
tion (54) du même paragraphe , et, en recherchant l'interprétation géomé- 
trique dont cette équation serait susceptible, on se trouverait conduit à cer- 
taines propriétés d'un ellipsoïde ou de deux hypcrholoides conjugués. Mais 
ces propriétés, étant relatives à des points situés dans un plan diamétral, se 
réduiraient, en dernière analyse, à des propriétés d'une ellipse ou de deux 
hyperboles conjuguées, et, par conséquent, aux théorèmes que nous avons 
déduits de la formule :'48i du $ I. 



'■* ■ ■ ■: 
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MÉMOIRE 


sim u 

THÉORIE DES PROJECTIONS ORTHOGONALES. 


§ I. — Considérations grnèrati >. 

lia considération des projections orthogonales, qui permet d établir assez, 
facilement les théorèmes fondamentaux des deux trigouométries et de la 
géométrie analytique, a quelquefois l’inconvénient d’introduire dans le calcul 
un grand nombre de lettres destinées à représenter, avec les longueurs me- 
surées sur certaines droites, les trois projections de chacune de ces longueurs. 
Mais on peut remédier, au moins en partie, à cet inconvénient, ét, en abré- 
geant la démonstration des théorèmes , donnerait langage analytique plus de 
précision et plus de clarté, à l’aide d une notation très-simple que je vais 
indiquer en peu de mots. 

Soient 

* r,.s,t,... 

diverses longueurs dont chacune se mesure suivant une droite déterminée et 
dans un sens déterminé. Non-seulement nous désignerons, par (r, s) le plan 
qui renfermera, ou les deux longueurs r, s, ou deux droites parallèles à ces 

deux longueurs, et par (r, s), suivant l’usage, l'angle que formera la direction 
de r avec la direction de s ; mais, de plus, nous emploierons la notation 

t r 

pour représenter la projection absolue de s sur une droite menée perpendi- 
culairement à r dans le plan (r, s), et, pareillement, nous emploierons la 
notation 

tr.. 

pour représenter la projection absolue de t sur une droite perpendiculaire au 
plan ( r, j). Ces conventions étant adoptées , l'angle (r, s), compris entre deux 
Ht. d An. el de Ph. mntk., T. Ul. ( 54 * llrr.) 3<) 
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longueurs mesurées dans des directions quelconques, pourra être un angle 
aigu ou obtus, par conséquent l'un quelconque des angles renfermés entre 

les deux limites extrêmes o, tt. Mais l'angle (r, ï r ), compris entre une lon- 
gueur J et la projection absolue de cette longueur sur une droite perpendi- 
culaire à la direction de r, sera toujours un angle aigu renfermé entre les 
limites extrêmes o, jj. D’ailleurs on établira sans peine les propositions sui- 
vantes : • 

k 

i" Théorème. Soient 

r, * 

deux longueurs dont chacune se mesurera suivant une droite déterminée 
et dans uu sens déterminé, [. angle aigu (r, s r ) aura pour complément l’an- 
gle(r,.t) ou le supplément de (r,s), en sorte que l’on aura 

A A A /N 

(i ■ cos(j,i r ) = sin(r,r), sin (s,s r ) as ± cos (r,J). 

Démonstration. Lu effet, l'angle compris entre deux droites qui ne sont 
pas situées dans un même plan , n étant autre chose que l'angle compris entre 
deux autres droites parallèles aux deux premières et situées dans un même 
plan, il suffira, pour établir généralement le i" théorème, de le démontrer 
dans le cas où les trois longueurs 

r, s, s, 

sont renfermées dans un seul plan (r, s). Mais alors le théorème devient évi- 

✓S /\ 

dent, puisque (r, s ) , (f,f r ) représentent deux angles formés, par la direction 
de j, avec les direct ions de r et de f,, c'cst-à-dirc de deux longueurs mesurées 
sur deux axes qui se coupent à angles droits. 

a' Théorème. Les mêmes choses étant posées qnc dans le i" tbéoreiue, 
on aura •*• 

A 

ta; x,= jcos(s,ï r ), 

et 

/s 

(3) s r — s sin (r, s). 

Démonstration. En effet , si l’on divise par la longueur s la projection ab- 
solue de cette longueur sur une droite quelconque, on obtiendra pour quo- 
tient, comme on sait, le cosinus de l'angle aigu compris entre la direction 
de s et la droite dont il s'agit. Donc, en faisant coïncider cette droite avec celle 
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*ln laquelle se mesure la projectiou »,, un aura 

s, , 's v 

- = COS ( », », . 

ou, ce qui revient au même, 

A 

», = » cas (»,»,), 

et par suite, eu égard a la première des formules (t), 

A 

», = s am (r, »). 

I' J'héorème. Soient 

r, s, l 

trois longueurs dont chacune se mesure suivant une droite déterminée et 
dans un sens déterminé. Supposons d'ailleurs que, des longueurs 

. *r. »r, 

mesurées sur deux droites perpendiculaires à r, la première », soit projetée 
sur la seconde t r . La projection ainsi obtenue sera la même que la projection 
de s sur t r , et l’on aura 

A /\ 

(4 < * cos (s, t r ) = s, cog (»„ t r ). 

Démonstration. Four que le 3' théorème se trouve généralement démoutré, 
il suffira évidemment de l'établir dans le cas ou les trois longueurs r, s, t par- 
tent d'un même point O. Si, d'aillenrs, comme on peut le faire, on prend 
pour r, la perpendiculaire abaissée sur r de l'extrémité A de la longueur s, et 
si, par la direction de r, on mène un plan perpendiculaire à l r , les projections 
absolues de r et de s r sur l r se confondront lune et l'autre avec b perpendi- 
culaire abaissée du point A sur ce plan. Donc ces deux projections, repré- 
sentée» par les valeurs numériques des deux produits 

A A 

s cos (r, t, t , s r cos (»„ t r ) , 

seront égales entre elles. D ailleurs, ces deux produits seront tous deux positifs 
si les directions des longueurs», t se mesurent d un même côté du plan dont 
il s agit , et tous deux négatifs dans la supposition contraire. Donc les deux 
produits 

S COS (», t,;, », eus (»,., t r ) 

offriront, dans tous les cas, non-sculemcut des valeurs numériques égales . 
mais encore le meme signe; donc ils seront égaux, et la formule (3) sera 
vérifiée. 

3q. 
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Corollaire l*'. Si, apres avoir substitué, dans la formule 3), la valeur 
«Je s, tirée de l'équation : a) ou (3) , on efface , dans les deux membres . le fac- 
teur commun .s , on obtiendra l'équation 

. A AA 

t •; eus (s, f,) — cos (s, s r ) cos (t„ s r ), 

Oll 

% a , A A 

■, b « cos ($, t r ) = sin (r, s) cos (/„ x r ). 

ConiUaire a'. La direction de s,., étant, comme celle de t r , perpendi- 
culaire à la direction de r, on pourra , dans les formules (4), (5)» (6), rempla- 
cer^ par s r r Donr les formules (5), (6) entraîneront les suivantes: 

(;) cos (S, <,,,) = cos (s, r,) cos(s r ,„ s r ), 

A A A 

(8) eos (r, s r .,) = sin (r, r) cos (s, n .\, ï. 

I) ailleurs les longueurs 

frt s r.n 

dont les trois directions sont perpendiculaires à la direcliuu de r, peuvent 
être ceusées renfermées dans un même plan, la direction de s,, étant elle- 
même perpendiculaire au plan (r, t ) , et , par suite, à la direction de t,. Doue 
l'angle (s r , n s r ) doit avoir pour complément l'angle (s n t r ) ou le supplément 
de (j„/ r ), et à l'équation (8) on peut joindre la formule 

A A 

(<> cos [i rt „ s r ) = sin (s„ » r ), 

en vertu de laquelle la formule (8) se réduit à 
{ • °) cos (j, s rJ ) = sin [r, ,f) sin (s,, /,). 

Ku conséquence, on peut énoncer la proposition suivante : 

4* Théorème. Soient 

r, s, t 

trois longueurs dont chacune se mesure sur une droite déterminée et dans 
une direction déterminée. On aura 

A A A 

cos (a, / r i = siu (r, s) cos(j,,/,}, 
et 

A A /V 

cos (s, v,) = sin (r, s) sin (s„ t,). 

Supposons maintenant qu’un point mobile P passe de l’origine O dune 
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certaine longueur r a l'extrémité A de cette même longueur, en parcourant 
le» divers côté» u, v, tv, . . . d une portion de polygone qui joigne le point O 
an point A, et attribuons à chacun de ce» côtés la direction indiquée par le 
mouvement du point P. Si l'on projette les diverses longueur» 

r, u, v, w, . . . 

sur la direction d'une autre longueur s, la projection algébrique de r sera 
équivalente ( voir la page 141) à la somme des projections algébriques çles 
longueurs «, v, tv,. . et l'on aura, en conséquence , 

A A A A 

(il) r co* (r, f) = m cos (w, 5} v 00s (1^ j) w cos [w, s) 4- . * . . 

Si l'on réduit à trois les longueurs u, u, tv, . . elles exprimeront les côtés 
d'un parallélipipède dont r sera la diagonale , et alors la formule (t t) don- 
nera ' 

( 1 a) cos (r, s) — - cos (u, s) = - co» (v, r) -t- - cos (tv, s). 

Si, d ailleurs, on pose, pour abréger, 

( 1 i) TJ = V — tv. , JV = rv„ 


IJ, y, iy représenteront les trois dimeusious de ce parallélipipède , mesurées 
sur des droites perpendiculaires aux faces. Enfin, comme, eu prujetaut les 
longueurs r et u sur la direction U, on obtiendra évidemment pour projection 
la longueur U elle-même , on aura encore 

TJ — rens(r, U) — kcos k, IJ), 

s * «r 

cl , par nulle, * 




ro»,rPff ) 
cot(u' U) 

A 

co»{r, r) 

Â ’ 
co»(p, F ) 

A 

rosi'r, /F) 

■ _ , 

nu u-, // ; 


On trouvera de même 


et en substituant les valeurs précédentes de - dans la formule ; i a), on 
en tirera , 

(1 S) cos(rfr) = cos^icos.r.'V ) cwtf vioat r ,% , 

c vs n, 17) _ <■«»(», y) cos j 
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Ajoutons que celle demiere formule coutiimera évidemment de subsister, 
i“ quand on échangera entre elles les longueurs r, j ; 1“ quand on rempla- 
cera chacune des longueurs u, O, tv, fJ, V , IV par une autre longueur portée 
sur la même direction, ou même sur la direction opposée, attendu que, 
dans le second membre de la formule (i 5 ), chaque terme reste inaltérable, 
quand deux des cosinus qu’il renferme viennent à changer de signe. Cela 
posé , il est clair que , dans la formule (t 5 ), les lettres u, e, iv pourront être 
censées représenter trois longueurs quelconques mesurées , à partir d’un 
seul point O, dans trois directions arbitrairement choisies, et les lettres 
f\ V, fV trois autres longueurs quelconques mesurées, à partir du même 
point ( (.dans trois directions respectivement perpendiculaires aux trois plans 
e,tv), (tv.it), (m,o), la longueur U étant mesurée du même côté que u par 
rapport au plan (v,tv), la longueur V du même côté que v par rapport au 
plan (tv, u), et la longueur ft' du même côté que tv par rapport au plan 
(ii,v). On se trouve ainsi ramené au théorème de la page 137. D'ailleurs 
l’équation (| 5 ), qui renferme ce théorème, comprend, comme cas parti- 
culier , la formule bien connue 

A /N A A A A A 

,161 cos(r,tf)= cos(r,«lcos r.ttj -4- eus(r, i'icos(j,v; •+■ cos (r , <v)cos (j , tv , 

qui se démontre de la même manière, et qui se rapporte au cas ouïes trois 
longueur* 

u, v, w> 

»c mesurent sur trois axes perpendiculaires entre eux. 

Si les longueurs r, s étaient romprises dans le plan (u, v), l’équation (16) 
donnerait 

O /SA AA* 

17; cos r, iis cos r, 11 cos (s , u) -t- cos(r, vt cos (j, v . 

Il y a plus; pour que lequalion 17’! subsiste, il suffit que l'un des angles 

A As 

r, tv),- U, iv) 

des tenue droit , c'est-a-dire , en d'autres termes , que I une des longueurs r, j 
se mesure sur une droite , ou comprise dans le plau («, v), ou parallèle a ce 
plan. Enfin l'équation iti se réduira simplement a 

A A A 

i, ! S cos (r, s = cos (r, it cos v f, u , 

ü 1rs droites sur lesquelles se mesurent les longueurs r, i sont perpendicu- 
laires* l une à la direction de t», l'autre a la direction de w. Mais alors, des 
leux longueurs c% w. l’une, étant perpendiculaire aux directions de r et de 


} 


I 

t 
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«-era /par suite , perpendiculaire au plan (r, u ) , tandis que i autre, étant per- 
pendiculaire aux directions de s et de u, seea perpendiculaire au plan (s, ni. 
Donc, puisque les longueurs e, iv se coupent à angles droits, les plans (r. u , 
{s. u) se couperont eux-mêmes à angles droits. Itéciproquetnem, si les deux 
plans (r, U), ( s , u) se coupent à angles droits, alors, pour obtenir trois direc- 
tions perpendiculaires entre elles, il suffira de joindre à la direction de u le- 
directions de deux longueurs r, te mesurées Sur deux droites respectivement 
perpendiculaires à ces deux plans, et l'équation 16) se réduira immédiate- 
ment à la formule (i 8). 

En résumant ce qu'on vient de dire, ou obtient les trois propositions sui- 
vantes, dont la première, connue depuis longtemps, renferme les deux autres 
comme cas particuliers. 

5 ' Théorème. Soient 

u, v, cv 

trois longueurs mesurées sur trois axes rectangulaires, et 

r, s 

deux autres longueurs mesurées sur des droites quelconques. On aura * 

f\ /\ A /\ . A A A f 

cos(r, s) = cos(r, w)cos(f, n -b co§(r,p)cos(i 9 p)-t- cos(r,tv) cos (s, u»';. 

6 r Théorème. Soient 

u, v 

deux longueurs mesurées sur deux axes qui se coupent à angles droits, et 

r, s 

deux autres longueurs dont l’uue se mesure sur une droite comprise dans le 
plan («, v ) ou parallèle à ce plan. On aura 

A A ' A A 

cos (r, s) = cos (r, u ) cos (s, u) -H- cos (r, p) cos (j, y). 

T Théorème. Nommons 
' 1 

U 

une lonf|iicur mesurée dans utie direction quelconque, et 

• r, s 

«leux autres longueurs dont les directions soient telles que les plans (r,«), r s, u 
se coupent à angles droits. On aura 

cos (r, jr) = cos (r, u) cos (s, u ). 
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Corollaire. Pour déduire du théorème précédent la formule (5 k if suffit 
de remplacer les trois longueurs 

u, r, s 

par les trois longueurs 

s r , t„ 4 , 

qui remplissent évidemment la condition énoncée, attendu que les plans 


(J, 4,) et (/,, 4,)i 

dont liiu peut être censé renfermer la direction de r, l'autre étant perpendi- 
culaire à celte même direction , se enupeot à angles droits. 


§11 — Sur les relations qui riment entre tel i n .i mu et sinus des angles que forment l'une 
avec l’autre trois droites parallèles à ttn m/me plan. 

( >n déduit aisément des principes établis dans le § I les relations qui exis- 
tent entre les sinus et cosinus des angles que forment entre elles trois droites 
parallèles à un même plan, ou, ce qui revient au même, trois droites 
comprises dans un même plan et prolongées indéfiniment à partir du même 
point O dans trois directions déterminées. Eu effet, nommons 

, r, s, t 

ti’ois longueurs mesurées dans ces trois directions, et u, v deux autres lon- 
gueurs qui se mesurent sur deux axes rectangulaires tracés à volonté dans le 
plan des trois premières, l/a tormule (17) du § I donnera 

A A A As As 

( t cos (r, s) = cos (r, u ) cos (j, u) -t- cos (r, u) cos ! s, v). 

D’ailleurs, la direction de s, étant perpendiculaire à celle de t, rien n’empé- 
clicra de prendre 

* u = I , v = 4 ,. 

On aura doue encore 

A A A A A / 

(2) cos (r, s = cos (r, t ) cos (s, t) -h cos (r, s,) cos (s, s,). 

Si, dans cette dernière formule . on échange entre elles les longueurs r, s , on 
trouvera 

, A A As As As 

cos (r, s) =r cos/?*, l) cos (s, t j -t- cos (s j r , ) cos (r, r t ) ; 

puis, en substituant à la longueur s la longueurs,, on obtiendra I équation 

( 3 ) cos (r, s,) = cos (r„ s,) cos (//r,), 

entièrement semblable à la formule (5) du § I. Gela posé, l’équation fa) 


Digitized by Google 


( 3.3 ) 


donnera 

A A A A A A 

(4) cos(r, j) = cos (r, t) cos (j, t) -+■ cos (r t r,) cos (j, s t ) cos {r„ >,)■ 

Mais, d'autre part, r„ s, étant perpendiculaires à /, on aura 

A A A A 

cos (r, r ,) = sin (r, t) , cos (s, j,) = sin (r, t). 

Donc la formule (4) pourra être réduite à 

A A A A A A 

(5) cos (r, s) = cos (r, *) cos (j, t ) -f- sin (r, *) sin (j, «) cos (r f , $,). 

Enfin , puisque les longueurs r M r, se mesureront sur des droites situées dans 
uu même plau, et perpendiculaires à t, on aura nécessairement 

co *(r„*,)=± 

et, par suite, 

A A A A A 

(6) cos (r, s) = cos (r, t) sin (j, /) ±. sin (r, 0 sin ( .*, t) , 

le signe ± devant être réduit au signe — ou au signe -f-, suivant que les 
directions des longueurs r, s comprendront ou ne comprendront pas entre 
elles la direction de la longueur t. 

La formule (6) et celles que l’on peut en déduire par des échanges opérés 
entre les trois longueurs 

r, Sj t, 

expriment des relations existantes entre les cosinus et sinus des angles 

(■».<), (*•''")> ( r ^)- 

que forment, l’une avec l’autre, les directions de ces trois longueurs. Con- 
cevons que, pour abréger, on représente ces trois angles à l’aide des trois 
lettres 

a, b, c. 

Alors, si les directions des longueurs r, s comprennent entre elles la direction 
de la longueur t, on aura 

A 

(r, s) = a 4 - b, 

et , par suite , la formule (6), dans laquelle le double signe ± devra être ré- 
duit au signe — , donnera 

(•}) cos (a -+- h) = cos a cos b — sin a siu b. 

Si, au coutraire, les directions de r et de s sont situées d’un meme c&té pur 

cl de Phri. mcü... T. III. ^34' lin.) 4<> 
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rapport â la direction d et, on aura 

('V») = [a - b), 

et , par suite, la formule (6), dans laquelle le double signe ± devra se réduire 
an signe +• , donnera 

(8) cos (a — b) = cos a cos b — sin a sin b. 

On se trouve ainsi ramené aux formules connues qui déterminent le cosinus 
de la somme on de la différence de deux angles a, b en fonctiou des sinus et 
cosinus de ces deux angles. A la vérité, la démonstration ici donnée de ces 
formules semble exiger que chacun des angles a, b soit positif et inférieur à 
deux droits. Mais évidemment les formules (7), (8) ne seront pas altérées si 
I on fait croître ou diminuer l'un quelconque des angles a, b d'un multiple de 
la demi-circonférence z. Alors, en effet, chacun des termes que renferment 
ces formules conservera la même valeur numérique en changeant ou eu ne 
changeant pas de signe, suivant que le multiple en question sera le produit 
de n par un nombre impair ou par un nombre pair; et, d'ailleurs, il est clair 
que, pour obtenir un angle quelconque, positif on négatif, il suffira toujours 
de faire rroître ou diminuer un certain angle positif, inférieur 4 deux droits, 
d'un multiple de n. Donc, pour que les formules (7), (8) se trouvent généra- 
lement démontrées, il suffit de les établir dans le cas particulier où chacun 
des angles a, b reste compris entre les deux limites extrêmes o, it. 

Si, dans les formules (7), (8) , obtenues comme ou vient de le dire, on rem- 
place a par a + ou obtiendra immédiatement les équations connues 
(g) sin a -t- b) — siu a cos b -t- sin b cos a , 

(10/ sin (a — b) = sin a cos b — sin b cos a , 

qui déterminent le sinus de la somme ou de la différence de deux angles a, b, 
en fonction des sinus et cosinus de ces deux angles. 

Enfin , des formules {7), (8), combinées l'une avec l’autre par voie d'addi- 
tion, on tirera immédiatement 

(11) cos (a -t- b) -t- cos (a — b) = a cos a cos b, 

puis , en posant 

a + b — p, a — b — 7, 

011 trouvera 

, , p + a p — a 

(ta) cosp -t- cosç = acos c — - cos ^ • 


1 
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11 est bon d'observer que, si, dam la formule (4), on substitue à la lon- 
gueur s la longueur t„ on obtiendra la suivante : 

- A A A A A A 

(ij) cos(r,/,) = cos (i\t)eai't ,t, ) ■+• cos (r,r, ) co»(x„ t, ) cos (r, , s , /. 

D’ailleurs si, dans la formule ( 3 ), on échange entre elles les deux lettres .< 
et t , on en tirera 

A AA 

(i4) cos(r, <,) — cos(r,,/,) cos (r,r,). 

Ajoutons que, si une droite mobile, comptée à partir du poiut O, tourne 
autour de ce point de manière k s'appliquer successivement sur la direction 
de s, puis sur la direction de t, une longueur mesurée sur une perpendicu- 
laire à la droite mobile s’appliquera successivement, non sur la direction 
des deux longueurs s,, t,, situées, la première, du même côté que s, par 
rapport à t, la seconde, du même côté que t, par rapport à s, mais sur 
l'une de ces deux directions et sur le prolongement de l’autre. Donc , par 

suite, I angle (/,,$,) sera égal, non pas à l’angle (r,<) , mais au supplément 

A 

de (Syt)y et 1 on aura 

A A 

( 1 5 ) cos (s t , t f ) = — cos ( s, i ). 

Or, en vertu de celte dernière formule, jointe à l'équation (t 4 ;, la for- 
mule (t 3 ) donnera 

A A A A A A A 

(16) cos(r,./,)cos(r,r,) — cos(r,<) cos(f,<,)— cos(c,r,)cos^,f)cos(r r ,r,). 

Mais , d'autre part , on aura 

A A A A A A 

cos(r,r f )s= sinfr,*), cos(r,r,) — sin (r,Oi cos(f,f,) = sinf^f)- 
Donc la formule (16) pourra être réduite à 

A A A A AA A 

(17) cos(r t ,f,j sin(r,.r) = cos(r,t) sin(j,/) — sin (r,/) co$(s,l) cos(r,,s,). 

Cela posé, eu représentant, comme ci-dessus, para et h les deux angles 
(s,t ) , ( r,t ), et supposant d’abord que les directions r, .t comprennent entre 
elles la direction de la longueur t , on trouvera 

A A A 

(r, s) = a -h b y cos ( r,yt , ) = i , cos(r M s , ) = — i • 

en sorte que l’équation (17) se réduira immédiatement à l’équation (9). .Si , au 

4 o. 
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contraire, les directions de r et de r sont situées d'un même côté par rapport 
à la direction de t, on aura 

A 

cos(r„r,) = i, 

et, de plus, 

('VO = a - b, cos ) = i, 

(»'.*) = /> — a, cos (r„ t, ) = — i , 
eu sorte que t équation (17) se réduira simplement à l'équation (10). 


§ III. — Sur la résolution des triangles rectilignes. 

Soient r, s, t les trois côtés d'un triangle quelconque. Si, en prenant le 
côté r pour base, on adopte lesnotations établies dans le fi 1 , ou pourra repré- 
senter la hauteur par s, et par t r . On aura donc 

(O *r=tr- 

Mais, d'autre part , on aura \yoir la formule ( 3 ) du fi 1 J 

, A /S 

(a) s r — s sin (r, jr), t r —t sin (r, t). 

Donc la formule (i) donnera 

A , A 

s sin (r, s) = t sin (r, /) , 
ou, ce qui revient au même, 

A A 

Mil ( t , r) sin 1, r t s\ 

s r 

Cette deniiere équation devant subsister quand on échange entre eux les 
côtés r, s, on en conclura 

/N /S /V 

/-j «n (i,f) sin (t, r) _ «n(r, jj 

' r s t 

Si maintenant on nomme 

a» S, 7 

les trois angles du triangle respectivement opposés aux côtés 

r, s, l, 

A 

I angle tr, /) se réduira évidemment, ou à l'angle a, ou au supplément de « , 
et 1 011 aura , par suite, 

/S 

sin (r, t) = sin a. 
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On trouvera de même 

A . 

sin (/, r) = sm S, 
/\ 

s ai (r, s) = sin y. 

Donc In formule (4) pourra être réduite à 


( 4 ) 


sin a sin 6 sin 7 

7 7 7 * 


On se trouve ainsi ramené à cette proposition bien connue, que dans un 
triangle les côtés sont proportionnels aux sinus des angles opposés. 
Rappelons d ailleurs que, dans la formule (4), les trois angles positifs 


«. ê. y 

seront toujours liés eutre eux par la formule 


(5) 


S + S + } = 3, 


de laquelle ou tire 
et, par suite, 



swqqo sthaiti y Igné ! 

+ y , 


(«) 


sin a = siu (ê 4- y) , eos a = — eos (ë -t- y). 


Or. comme je l'ai fait voir dans {'Analyse algébrique (note l),et dans les Hé- 
sûmes analytiques, on peut , des équations (4), (5), f 6 ) jointes à la formule (t a) 
du jj II , ou bieu encore aux équations [ 7 ) et ( 9 ; du même paragraphe, déduire 
immédiatement, avec la plus grande facilité, les diverses formules de trigo- 
nométrie qui servent à la résolution des triangles rectilignes. 

En terminant ce paragraphe, nous observerons que, si l'on multiplie la 
base r du triangle donné par la hauteur s, correspondante à cette base, le 
produit 

rs„ 


ainsi obtenu, sera équivalent au double de la surface du triangle. Donc, si 
I on nomme A cette surface, on aura 

A 

( 7 ) A = -J rs r = j r» sin (r, a). 
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$ IV. — Sur ta trigonométrie sphériqur. 


irois longueurs mesurées, à partir d’un même point O, dans trois directions 
déterminées. Ces trois longueurs seront les trois arêtes d’un certain angle 
solide Irièdre formé par les Irois plans 

(r, /), (!, r! , (r,j); 


représenteront les projections absolues des longueurs s, t sur des perpendicu- 
laires élevées, dans les deux plans (r, t), (r, t), à la commune intersection r 
de ces deux plans, il est clair que 


représentera l'angle dièdre opposé, dans I angle solide dont il s'agit, à l'angle 
plan t,t). Cela posé, faisons, pour abréger, 

e a s\ 

a = (s,t), b = (t,r), c=(r,r), 

A A A 

« = (*r, O. 0 = (t„ r,), y — (r„ s e ) ; 

et traçons, sur la surface de la sphère dont le ravon est l'unité, le triangle 
dont les sommets coïncident avec les points où cette surface est traversée par 
les directions des arêtes r, t, t. Les six lettres 

a, b, c-, oc, S, 7 

représenteront les trois côtés du triangle sphérique construit comme on vient 
de le dire, et les trois angles opposés à ces côtés. Ce n’est pas tout ; si I on 
pose, pour abréger,, 

S — s t , r , 7 1 — t r|J , 

les trois lettres 

K, S, T 

représenteront les projections absolues des trois longueurs 
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sur trois droites respectivement perpendiculaires aux trois plans 

(s, t), (<, r), (r, s) ; 

et les trois longueurs 

r, s, t, 

considérées comme arêtes d'un tétraèdre, formeront, avec les faces opposées 
à ces arêtes, des angles dont les sinus seront respectivement égaux aux cosinus 
des trois angles X, p,v, déterminés par les formules 

> = (<->), /* = (&), V = (*>). 

J'ajoute que les relations existantes entre les angles 

a, b, c-, a, S, y, X, p, v 

pourront être aisément découvertes à l'aide des principes établis dans le ji I er . 
K titrons, à ce sujet, dans quelques détails. 

Observons d’abord que si, après avoir construit un parallélipipède dont les 
arêtes soient les trois longueurs 

r, s, t, 

on prend pour base de ce parallélipipède le parallélogramme dont les côtés 
sont les longueurs 

s, t, 

et pour base de ce parallélogramme l’aréte C , l'aire A du parallélogramme et 
le volume V du parallélipipède se détermineront par les formules 

(i) A = U,, V=A r,.,, 



Donc, si l’on désigne par Grst le volume du parallélipipède, ou, ce qui revient 
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.in même, si I on pose 

Ci) 


( ) 



on aura 

A A 

5 = sin (*, t) cos (r, r,.,). 

•Si , dans celle dernière formule, ou échange entre elles les lettres r, s, I, on 
obtiendra deux nouvelles valeurs de 6, et l'on trouvera 

A A A A A A 

(5) 0 = sin r, f) cos(r, r,,,) — sin (t, r) cos(r, r, t ,) — sin(r.r) cos (t, <,,,) , 
ou, ce qui revient au même, 

A A_ AA, A A, 

( 6 ) 6 — sin (*, t) eos (r, n) = sin (t, r; cosfr, A) = sin (r,s) cos (/, / 
par conséquent 

( 7 ) 5 = sin a cos/. = siu b cos p rr sine cosv. 

I .a valeur de Û fournie par chacune des équations (5), ( 6 ), ( 7 ) n est évidemment 
autre chose que la valeur de V correspondante au cas où Ion aurait 

r — t, r = 1, l=i, 

c’esl-à-dirc le volume du parallélipipède qui a pour arêtes trois longueurs 
équivalentes à l'unité, et mesurées, <t partir du point O, sur les directions de 
r, r, t. Ce volume est d'ailleurs sextuple du volume du tétraèdre, que l'on 
peut construire avec les mêmes arêtes, et que, pour abréger, je désignerai 
par la notation (r, s, t). 

Il est bon d’observer encore que , les directions des longueurs S et jT étant 
perpendiculaires à la direction de r, celle-ci sera perpendiculaire au plan 
t5, T). Pareillement la direction de s sera perpendiculaire au plan (T, R), 

et la direction de t au plan (R, S). Donc, si, comme on peut le supposer, les 
trois longueurs R, S, T se mesurent, ainsi que r, s, t, sur des droites 
qui partout du point O, le tétraèdre (r, s , t), qui aura pour arêtes les trois 
longueurs r, s, t , et le tétraèdre (R , S , 7*) qui aura pour arêtes les trois 
longueurs R, S, T, jouiront de cette propriété remarquable , que les arêtes 
de l'un seront perpendiculaires aux faces de l'autre. Ajoutons que, si une 
face mobile , et limitée par l’arête r, tourne autour de celte arête de manière 
à s'appliquer successivement sur la face (r, <), puis sur la face (r, s), une 
longueur mesurée à partit- du point O, dans une direction perpendiculaire 
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au plan de la face mobile, s'appliquera successivement non sur les directions 
des longueurs,?, T situées, la première du même côté que s, par rapport au 
plan (r, t). la seconde du même côté que t, par rapport au plan (r, s), mais 
sur l une des deux directions,?, T et sur le prolongement de l’autre. Cela 
posé, les deux triangles sphériques qui auront pour sommets les points ou 
les arêtes des deux tétraèdres (r, s, t ), (R, S, T ), traverseront la surface de 
la sphère dont le rayon est l'unité, seront évidemment ce qu’on appelle deux 
triangles supplémentaires l'un de l'autre, c'est-à-dire deux triangles dont 
l'un a pour côtés les suppléments des angles de l’autre. 

•Soit maintenant 0 le volume du parallélipipède qui aurait pour arêtes trois 
longueurs équivalentes à l imité, et mesurées, à partir du point O, sur les 
directions de R, S . T. A la formule (5) on pourra joindre la suivante 

( 8 ; 0 = sin T)cos[R,R s r )=sin ( T, R xoi (S. S r> „)=:sin (R, S i cos{ T. T K ,). 

Mais les longueurs r, Rs,j. dont chacune sera perpendiculaire au plan {S, T"), 
se mesureront , à partir du point O, sur une même droite ; et comme l'angle 
aigu , formé par cette droite avec la direction de R, pourra être représenté 
par chacune des notations 

(r?Rj, (R?Rs.t), 

ou aura nécessairement 

(/{>,, r ) = (r?/t). 

On trouvera de même 

(£Sr,*) = 0 C?), 

(7’,7Vs) = (?r)i 

donc l'équation ( 8 ; donnera 

g) 0 = sin (S, 7’)cos(r,fl)=sin( 7 ’, /})cos(j,ô’) = sin [R, S) cos (t, T), 
ou, ce qui revient au même, 

io) 0 = sin a cos à = sinê cos p — sin y cos v. 

Si Ion combine outre elles, par voie de division, les formules ( 7 , et (to), on 
sera immédiatement conduit à la suivante 

6 sinfl sin b sin r 

(**) « sinx*" _ sin6 sin 7 

D’ailleurs * représente évidemment ici le rapport des volumes des parallé- 

Km. dA n. ,t de /* A. mstM-, T. 111- (54* lir?.) 4 1 
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lipipédcs, ou bien encore des tétraèdres dont les arêtes équivalentes à ['unité 
se mesurent, d’une part, sur les directions des longueurs r, t, t, d'autre 
part, sur les directions des longueurs R, S, T. On se trouve donc ainsi ra- 
mené à la proposition connue dont voici l’énoncé : 

i" Théorème. Un triangle, tracé sur la surface de la sphère dont le rayon 
est l’unité , offre des côtés dont les sinus sont proportionnels aux «mis des 
angles opposés à ces mêmes côtés, ou, ce qui revient au même, aux sinus 
des côtés du triangle supplémentaire , le rapport entre les sinus des côtés cor- 
respondants des deux triangles étant précisément le rapport entre les volumes 
des deux tétraèdres qui ont pour arêtes les rayons menés du centre de la 
sphere aux sommets de ce triangle. 

I.es sinus des angles a, b, c, a, S, y, et les cosinus des angles X, p, v ne 
sont pas seulement liés entre eux par les formules (7), (8); ils vérifient encore 
certaines équations dont l’une coïncide avec l’équation (7) ou (10) du § l", 
tandis que les autres se déduisent de celle-ci à l’aide d’échanges opérés 
entre les trois lettres r, s , t. Telle est , par exemple , l’équation 

(>*) cos(f(r,.,) = cos (r,r,)(cosr^r,.,) 

que le 7* théorème du § I* r peut fournir immédiatement, attendu que 
le plan (r,, r,,,) passant par deux droites perpendiculaires à s sera lui- 
même perpendiculaire à s, et , par suite, au plan (r, r,) qui renferme la lon- 
gueur s. Comme on aura d’ailleurs [voir les formules (1) et (9) du § I") 

A A A A 

cos (r, r,) = sin(r,j), cos(r„r,, r ) = sin(r„< ( ), 
l’équation (la) pourra être réduite à 

A A A 

(i 3 ) cos(r,r,. r ) = sin(r,j)sin(r„t,), 

ou, ce qui revient au même , à 
( 1 4) cos X = sin c sin ë. 

On établira de la même manière les six équations comprises dans les trois 
formules 

Î cos X = sin b sin y = sin c sin 6, 
cos p = sin c sin a = sin a sin y, 
cos v = sin a sin S = sin b sin a, 
desquelles on tire non-seulement 

sin a sin b sin r 

sin a sin & sin y 
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niais encore 

(16) cos), cos p. cos y ~ sin a sin A sin c sin a sin? sin y. 

Ajoutons que, des formules (i 5 ), combinées avec les équations (7) et(io), 
on tire 

06 — sin a sin a cos 1 X = sin a sin b sin c sin a sin ê sin y, 
et, par conséquent, en égard à la formule (|6), 

(17) cosX cusp cos v = 56 . 

On se trouve ainsi conduit au théorème qui s’énonce dans les termes suivants : 
2' Théorème. Deux triangles supplémentaires l’un de l’autre étant tracés 
sur la surface de la sphère dont le rayon est l imité , les trois rayons menés 
du centre de la sphère anx sommets du premier triangle formeront, avec les 
trois rayons menés du même centre aux sommets correspondants du second 
triangle, trois angles dont les cosinus offriront un produit équivalent au pro- 
duit des volumes des deux parallélipipèdes qui auront pour arêtes, l’un les 
trois premiers rayons , l’autre les trois derniers. 

On pourrait encore, des formules (7), (io),(l 1), (l 5 ), déduire immédiate- 
ment les équations 

6* H’ 

(18) sino sin b sine = -• sin a sin S sin y — 7-» 

qui, jointes à la formule (16), reproduisent l’équation (17). 

Aux diverses formules que nous venons d'obtenir, on peut joindre les 
équations ( 5 ) et (17) du § II, qui continuent de subsister dans le cas même 
ou les trois longueurs r, s, t cessent d’étre renfermées dans un même plan. 
En effet, pour établir généralement ces équations, il suffira de recourir au 
6 ' théorème du § I”. Concevons, pour fixer les idées, que l’on veuille établir 
la formule ( 5 ) du § Il , en supposant, comme ci-dessus, que les trois lon- 
gueurs r, s, t se mesurent, dans trois directions quelconques, à partir d'un 
meme point O. Le 6* théorème du $ I* r donnera 

A A A /\ A 

9) cos (r, x) = cos (r, u ) cos (s, u) - 4 - cos (r, v) cos f s % o) , 

u, v étant deux longueurs nouvelles mesurées sur deux droites perpendicu- 
laires l'une à l’autre, et tellement choisies que le plan (u, v) soit parallèle à 
l’une des longueurs r, t. Or ces conditions seront effectivement remplies si 
l'on prend 



( 3»4 )J 

puisque alors le plan ' u, v) pourra être censé se confondre avec le plan (r, t), 
er que d'ailleurs s, sera perpendiculaire à f. En conséquence, on tirera de 
la formule ( t g) 

, . A /\/\ /N /N 

( 2 °; cos (r, i) = cos (r, t) cos (j, t) -t- cos (r, s,) cos (i, s t ). 

Mais, d autre part , on aura [ voir la formule (5) du $ l"] 

A A A 

cos ( r,s, ) cos r, r,) eos(r„ *,). 

Donc la formule (ao) donnera 

A A A /V /\ A 

2 1 > cos r, t ) = cos ( »■, / ) cos (f, <} -t- cos (r, r,) cos (r, s,) cos (r„ r,). 

Enfin l'op aura [uor'r la première des formules (t) du S» l"j, 

A A A t A 

cos (r, r,) = sin (r, t), cos (.«, s,) = sin (r, /). 

Donc la formule lai) pourra être réduite à 

A A A AA A 

iaa) eos r,s — cos (r, /) cos [s, l) -t- sin (r,t) sin {s,/ , cos (r,, j,). 

Ainsi, en partant du 6 ' théorème du $ I", et raisonnant, d'ailleurs, comme 
dans le $ 11, on établit immédiatement, pour tous les cas, la formule (5) de 
la pape 3t 3, et il est clair que l’on établira généralement de la même manière 
la formule ( 17 ) de la page 3t5, c’est-à-dire l’équation 

AA A A A A A 

(a 3) sin (r,rj cos (r„l,) = cos (r,f) siu(j, t) — sin (r,<) cos (,»,/) cos, r,, s, . 

A|outous qu’en vertu des nolatinus adoptées , les formules (aa), (a3 pourront 
s’écrire comme il suit : 

a 4 i cos c — cos a cos b -r- sin a sin b cos y, 

( 35 ) sin c cos S = sin a cos b — sin b cos a cos y. 

Si, aux formules (aa), (a3), ou joint celles que l’on peut eu déduire à l'aide 
d échanges opérés entre les trois lettres r, s, t , un obtiendra eu tout neuf 
équations, savoir, trois équations semblables à la formule (aa), qui pourront 

= cos b cos c •+ sin b sin c cos a, 

= cos c cos a sin c sin a cos 6 , 

= cosrt cosft -s- sin a sin b cos y, 


'écrire comme il suit : 

, cos a 

^afi) cos b 

( cos c 
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et six équation» semblables à la formule (a 3 ), qui pourront s’écrire comme 
il suit : 


'> 7 ) 


(a») 


| sin a cos 6 = sin c cos b — sin b cos c cos a, 

| sin a cos y = sin b cos c — sin c cos b cos a, 

| sin b cos y = sin a cos c — sin c cos a cos f , 

I sin b cos a — sin c cos a — sin « cos c cos S, 


I sin c cos a = sin b cos a — sin a cos b cos y, 
f sin c cos S = sin a cos b — sin b cos a cos y. 

D'ailleurs, pour obtenir les équatious (37), il suffit de substituer, dans la 
deuxième et la troisième des formules (a( 5 ), la valeur de cos a fournie par la 
première; et, par suite, ou peut, de l’équation (a4)> tirer, avec la plus 
grande facilité, non-seulement les trois formules (a6), mais encore les for- 
mules (37), (a8) , (39). 

Il y a plus: 011 peut, comme on sait, déduire de la seule équation (ai}), 
ou, ce qui revient au même, de la première des équations (a6), les princi- 
pales formules de la trigonométrie sphérique, telles qu’on les trouve dans un 
grand nombre d'ouvrages et de Mémoires , entre lesquels on doit remarquer 
le Mémoire inséré par Euler dans les Acta Academiæ Petropalitanœ de 
l’année 1779- Avant de terminer ce paragraphe , je rappellerai , en peu de 
mots, comment ces déductions s effectuent. 

D'abord , si l’on échange entre eux les deux triangles sphériques supplé- 
mentaires l’un de l’autre , dont le premier a pour côtés a, b,c, et pour angles 
a, S, y, on obtiendra , non plus les formules (a6), (37), (a8| , (39), mais celles 
qu’on en déduit quand ou y remplace 


par 


a, b, c, a, S, y 

rt — a, n — ê, n — y, « — a, tr — b, 7; — c ; 


c est-à-dirc les équations 

1 cos a — sin S sin y cos a — cos S cos y, 
>oj t cos 6 = sin y sin a eus b — cos y cos a, 

! cos y = sin a sitt S cos c — cos a cos ê ; 


Ch) 


! siu a cos b — sin y cos S -i- sin S cos y cos a , 
sin a cos c = sin S cos y + sin y cos S cos a ; 
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i siu 6 cos c = sin a cos y -t- sin y cos a cos b , 

! sia S cos a = sin y cos a -t- sin a cos y cos b ; 

i sia y cos a — sin 6 cos a -+- sin a cos € cos c , 

I sin y cos b == sin a cos 6 -t- si» 6 cos a cos c. 

Observons d’ailleurs : i° que les équations (27), (28), (29) sont linéaires par 
rapport aux trois sinus 

sin a, sin b, sin c, 

et les équations ( 3 l), ( 3 a), ( 33 ) par rapport aux trois sinus 
sin a, sin S, sin y; 


2° que, pour déduire les équations ( 3 l),( 3 a), ( 33 ) des équations (27), (18), (29), 
il suffit de remplacer, dans celles-ci , 

sin a, sin b, sin c 


par 


sin a, sin S, sin y. 


Il résulte immédiatement de ces observations, que les valeurs des rapports 

sin h sin c 

sin n sin ti 

déterminées par deux quelconques des équations (27), (28), (29), se confon- 
dent avec les valeurs des rapports 

sia 6 sin 7 

sin a’ sin a 


déterminées par deux des équations ( 3 t), ( 3 a), ( 33 ). Donc l'équation (a 4 1 en- 
traîne avec elle les deux formules 


)34 


sin C sin b «n y sin r 

lin a sin n’ sin « ~ sin n 


comprises l'une et l’autre dans la suivante : 


(35 


sin a sin t, sin 7 

sin a sin i sin r’ 


et, par conséquent, dans la formule (1 1). Au reste, 011 peut encore déduire 
immédiatement la première ou la seconde des formules ( 34 ),des équations ( 33 ) 
ou ( 3 a), jointes aux formules (a6). Ainsi, par exemple, quand on élimine 
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sin y entre les équations (33), on obtient la formule 

sin tï (cot a — cos b cos e) cos G 

tin a (cos b — cos c cos a) cos 2 ’ 

qui, étant jointe aux deux premières des équations (a6), reproduit la for- 
mule (34). 

Lorsque, étant donnés les trois côtés a,b,c d’un triangle sphérique, on vent 
déterminer l'un des angles a, 6, y, il suffit de recourir à l'une des équa- 
tions (a6). S‘agit-il, par exemple, de fixer la valeur de l'angle y ou (r,7r,) ; 
on aura , en vertu de l'équation (a4), 

, cosc — cota cos é 
I 36 COS y — ■ T— T 

' 1 * sin a tin b 

Alors aussi on déduira sans peine les valeurs des lignes trigonométriques 

' si 

sin -, cos ' 
a 2 

de l'équation (36), jointe aux deux formules 

■ -s I — cos y ,7 i -H cos y 

sin’ - — -, cos* - — — -, 

a a + a a 

et, en posant, pour abréger, 

a -h b + c — jp, 


on trouvera 


(37) 


— a [P ~ a ) S » n {/> ~~ ^ 

si n a sin b 


| ““ 5 = V/C 

f cos i = i /[ üB 'j a( .'r r) l 

\ a VL sin a sin b 


On pourra même , de ces deux dernières formules , tirer immédiatement les 
valeurs de 

sin ^ 

tant; - = 1 sin v = asin - cos 

"a 7 * 2 2 

ros - 

a 

et l'on trouvera ainsi : 

s . JUin p sin p — a)ftin{/> — £}sin(/> — e)l 

i x») sm7= a - — £ — —, — — — ; 

' ^ ' sin a sin b 
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par conséquent , 

sin */ , sin p sin p — ajsin P — b sin p — r.) 

tin c tin « sin h tin r 

Le second membre de la dernière équation n'étant pas altéré, quand on 
échange entre eux les sommets et , par suite , les côtés du triangle sphérique 
que l’on considère, le premier membre devra jouir de la même propriété; 
d'ou il résulte qu’on peut encore revenir immédiatement de l’équation (3g) 
â la formule (35). D’ailleurs, l'équation (3g) pouvant s'écrire comme il suit : 

a v[sin/)sin(/J — a) sin; p — b) sin{/j — c;J = sin a sin b sin y, 

donnera, en égard aux formules ( 7 ) et (i5), 

(4o 5 = a y [sin p siu( p — a) sin (p — b) sin ( p — c)]. 

(.'équation 1 ;jo) entraîne évidemment le théorème dont voici lénoncé : 

3* Théorème. Soient 

tl, /», c 

les trois côtés d’un triangle sphérique , tracé sur la surface de la sphère qui 
a l’unité pour rayon, et p le demi-périmètre de ce triangle. Le produit des 
sinus des quatre angles 

p, p — o, p — b, p — c 

offrira, pour racine carrée, la moitié du volume du parallèlipipèdc dont 
les arêtes seront les rayons mente du centre de la sphère aux trois som- 
mets du triangle sphérique , ou , ce qui revient au même , le triple du 
volume du tétraèdre construit avec ces arêtes. 

Il est bon d’observer que chacune des formules (36), ( 37 ), (38) détermine 
complètement la valeur de l'angle y, toujours positif et inférieur à deux 

droits, ou, ce qui revient au même, la valeur de l'angle toujours positif 

et inférieur à un droit. Cela posé, il est clair que les formules ( 37 ), (38 , 
qui se prêtent d'clles-mémes aux calculs par logarithmes, fournissent le 
moyen de résoudre très-facilement un triangle sphérique dont les trois côtés 
sont connus. Les formules analogues que l'on déduira de celles-ci , eu substi- 
tuant au triangle sphérique proposé le triangle supplémentaire, fourniront 
le moyen de calculer les côtés a, b, c du premier triangle, lorsque ses trois 
angles a, ê, y seront connus. Supposons , pour fixer les idées , qu’il s’agisse 
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de calculer le côté c. Alors, en posant 

a 4 - 6 -+- 7 = ast, 

et remplaçant , dans les formules ^7), ( 38 ), 

a, b, c , p, 

par 


fi O* 

n — a, n — 6, n — y t cr, n — c, 


on trouvera 


( e /fensm — «) eot (m — 6)1 

•(4,) ) C0S S“VI sin a sin S J’ 

(sin 

' 2 y I sin* «ns | 

c / f cos n cos (o — y) I 

an 6 a — y I co*(o — «) cos [ra — y) I 

Quant à la résolution d'un triangle sphérique, dans lequel on counail 
deux côtés et l’angle compris, ou un côté et les deux angles adjacents à ce 
côté, elle se tire sans peine des considérations suivantes. 

Concevons que l’on combine par voie d’addition ou de soustraction les 
deux formules (*9). On trouvera ainsi : 

( (cos a 4 - coa §) sin c = (1 — cos 7) sin la + b) . 

( 43 ) { 

( (cosë — cos a) sine = (t 4 - cos 7) sin (a — b). 

Mais, d’autre part, on tirera de la formule ( 35 ) 4 

sini-f-«in6 sina — sin£ siny 

' * SOI a 4- «a b sina — sin b sine 

par conséquent, * ' . ' ' 

/r , f (sin a 4- sin S) sine = sin 7 (sina 4- sin A), 

' } (lin te— sin6) sine = $in7 (sina — sin b). 

F.nfin , on aura identiquement * , 

fi '«*+-6 * — ® p _ t . *’-*•$ ,. a — 6 

cos a -f- coso = a cos cos * coso — tosa = 2 sin — — sin » 

a * 22 


. . c, . a -f- 6 a — 6 

sin a -+* sin 6 = a sm cos » 


c « .a — 6 a -f- € 

sin a — sin 5 = 2 sin cos 

2 2 


et, par suite. 


a -f* € sin a - 4 - sin K cos 6 — ras a 

^ 2 casa -f- cos 6 sin a — sin 6 ’ 

• 4 «; 

k « — C cos 6 — cos a sin a — sin 6 

” 2 sin a -+- fin € cos a ■+* cos t 

il*. à Am. si de Plyi. «mm., T. itl . (ô.‘i r llfr.) 
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l>«>nc , eu éfjard aux formules (43) et (43), ou trouvera 

i i + C sin 7 tin a -f- sin b 1-4- COS 7 sin ,a — b\ 

1 1 ' * — COS7 si» (d + i) ~~ sin 7 »in« — *in£ 

) * — € 14-COS7 sin a — sinv siiui — sin/* 

V u 2 sin 7 sinrt-f-smft i — rosy sn»(rt -+* b 

ou, ce qui revient au même, 

a — b 
rot 

a + C 2 .7 

itaiu; = r cot-, 

l ü a a-\~ b 7 


( 47 ) 


2 

a — b 


• x — Ç 

' tan U -r-= 


a -h b 
sin 


•Si l'on remplace le triangle sphérique donné par le triangle supplémen- 
taire, on devra, dans les formules (47), remplacer 

«, l>, c, a, S, 7 

pât- 
ir — », rr — S, it — 7, ir — a, ir — b, :r — c. 

On aura donc encore 


( 4 «) 


x — t 

, tos 

ii -f- b 2 r 

tan f. = — _ taciH » 

-* a a + Ç u 2 

cos 

2 

. *— e 

, sin 

<1 — b 2 r 

,an fi T~ ~ ~ 7+6 ta "h' X ' 

sin 


puis on en conclura 


(4i*l 
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D'ailleurs, les formules ( 43 ) peuvent s’écrire comme il suit : 


i cos — 

) 

t sin —» 


4- 6 a — € sin (a -h b) . , 7 

2 2 sine 2 

4- 6 . a — 6 sin (a — h) .7 

2 a ^ sin c 2 


et , en ayant égard aux deux équations identiques 

* > . . .1. 

sine taiif» - = asin 1 -» sin c cot- = a cos*-» 
u 2 2 2 2 

011 lire des formules (49) , combinées avec les formules ( 5 o), par voie de mul- 
tiplication ou de division, 

i - , un* - „ . sin* - 

I *« 4 -€ «fl 4 -« 2 ,a — € . .*-bb 7 

i cos* — cos 1 » cos* = sin* * 

1 2 2 2 a . c 

cos*- sin* - 

<*■> ' { ; ; 

J , , cos*— , . cos’ 

f , ,a-f-6 y a — b a . -a— € . «fl — 6 2 

I sin* = cos* , sin — sin 

f 2 a ,e 2 a . c 

\ cos* - s»n* - 

A a a ç 

Pour réduire ces dernières aux équations connues 

/ « 4-6 c fl 4-6 .7 a — 6 c a 4 - h 7 

i cos cos - = cos sin » cos sin = sin sin - » 

v 1 22 22 22 22 

(5aj / 

1 * 4-6 e a — b 7 .a — 6 . c , fl — ù 7 

sin cos - = cos cos-* sin — *- sin - = sin — -cos » 

2 2 3 2 a . \* 2 2 

- ■■■■( «m ■> ». 

il suffira d’extraire les racines carrées de chaque membre, puis d’observer; 

1° que, chacun des angles r ■ * 


abc a 6 


étant inférieur à un droit, chacune des lignes trigouométriques 

. c c . 7 7 fl 4-6 « a 4-6 a — A a — 6 

sm-» cos » sin-» cos r > sin » sin » cos » cos — 

22262 2 2 2 

' V , i* 

sera positive; a° qu'en vertu des formules (4q) , cos 7 —~ sera nu cosinus nt- 

fecté du même signe que les deux quantités 

«• 

fl 4-^ - a 4 - 0 

cot * cos » 

2 2 
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et sin - — - un sinus affecté du même signe que les deux quantités 



Les formules (47) et (48), analogues à celle qui , dans la Trigonométrie rec- 
tiligne, sert à la résolution d'un triangle dans lequel on connaît deux côtés 
et l'angle compris, constituent ce qu’on appelle les analogies de Néper. 
Observons d'ailleurs qu’on les reproduira immédiatement si l’on combine 
entre elles , par voie de division , les formules ( 5 i). 

Les formules (47), jointes à l’une quelconque des formules ( 48 ) ou ( 5 a), 
fournissent le moyen de résoudre complètement un triangle sphérique dans 
lequel on connaît deux côtés a, b et l'angle compris 7. En effet, un tel 
triangle étant proposé, on pourra déduire immédiatement des formules (47) 
les demi-sommes 

1 + C a — 6 
2 2 9 

renfermées, la première entre les limites o, a, la seconde entre les limites — - » 
■+- et, par suite, les angles a, S; puis de l’une quelconque des'for- 

inules ( 48 ) ou ( 5 a), la valeur de ^ comprise entre les limites o, et, par 
suite, la valeur de c. 

Pareillement les formules ( 48 ), jointes à l’une quelconque des équations (47) 
OU ( 5 »), fournissent le moyen de résoudre un triangle sphérique dans lequel 
011 connaît un côté c et les deux angles adjacents a, S. En effet, un tel 
triangle étant proposé, on pourra déduire immédiatement des formules (48) 
les demi-sommes 

41 -f- b a — b 
0 1 2 ’ 

» 

comprises, la première entre les limites o, a, la seconde entre les limites — ~ ■ 
— - " , et, par suite, les côtés n, b; puis de l’une quelconque des for- 
mules (47) ou ( 5 a) , la valeur de 1 comprise entre les limites o, ", et, par 
suite , la valeur de y. 

Si l’on donnait, dans un triangle sphérique, deux côtés a, bel l’angle a 
opposé à l'un deux, ou deux angles a,ë et le côté n opposé à l'un d’eux, 
on commencerait par déterminer l'angle S ou le côté b, à l'aide de la for- 
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mule ( 35 ) réduite à 


( 333 ) 


mais à la valeur de sin S ou de sin b, tirée de cette formule, correspon- 
draient deux valeurs de S ou de è, également admissibles, et représentées 
par deux angles, l'un aigu, l’autre obtus. D'ailleurs, les côtés a, b et les 
angles a, ê étant supposés connus, on pourrait déduire la valeur de c de 
l une quelconque des équations (48), et la valeur de 7 de l’une quelconque de* 
équations (47). 

Dans le cas particulier où l'un des angles du triangle sphérique , l'angle y 
par exemple, se réduit à un angle droit, on a 


0057 = 0, 3107=1, 

et les formules (a 4 ) et ( 35 ) se réduisent aux suivantes : 

( 53 ) cos c = cos a cos b, * 

, « ,, sin a sin G 1 ■ 

* . 

dont la dernière peut être remplacée par les deux équations 

( 55 ) * sina = sina sine, * sinè = sinë sine. 

Alors aussi les formules ( 3 o) donnent 

( 56 ) cos a = cos a sin ê, cosS = çosé sina. *■ 

* L *it*„ • 

On doit remarquer d’ailleurs que ces diverses équations peuvent toutes se 
déduire directement du 7* théorème du § I". La première, c'est-à-dire l'é- 
quation ( 53 ), qui subsiste entre les côtés a, b et l’hypoténuse e d'un triangle 
sphérique rectangle, est précisément , comme on.l’a fort bien observé, celle, 
qui remplace le théorème de Pythagore , quand on passe de la géométrie 
plane à la théorie des figures tracées sur la surface d’une sphère. Ajoutons 
qu’en réduisant cos 7 à zéro, et sin 7 à l’unité, on tire des formules (27), (a8), 
(a 9 ), ( 301 ,( 3 .), ( 3 a), 

, , « 

, . t-i tanga =*"tangé cos §, 

( 57 ) _ . *1 * , , , 

st. ( tango-= tange cosa, 

». * . , , •*, 

| sine cosa,= sin6 cosa, 


( sine cosê îfc sina cosé. 
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( 5<) 

tanga tangë cos e = 1 , 


j sina cosc = cosë cos<ï 

(fini 

I sin ë co sc = cos a cosé. 


Au rente, 1rs équations ( 07 ), (58) , (5g), ( 60 ) pourraient se déduire immédia- 
tement des formules (53), (55), (56), ou, ce qui revient au même, de l'équa- 
tion (53) jointe aux deux formules 


<>■ 


sinct 


sino cos G 

sin c cos A* 


• sinê = 


sin 6 
sin c 


co s a 

coirt 


l.a formule (53), jointe aux équations ( 57 ) ou (58), fournit immédiatement 
la résolution d'un triaugle sphérique rectangle, dans lequel on eonnait les 
trois côtés, puisqu’un tel triangle étant donné, on peut déduire, t"le côté 
inconnu de la formule (53); a° les angles a, ë des équations (5^1 ou (58). 

[.es formules (56) et (5g) fournissent immédiatement les trois côtés a,b,c 
d’un triangle sphérique rectangle dans lequel on connaît les deux angles a, ê. 

Si l’on connaissait un angle oc, avec un côté adjacent b ou c, le second 
des deux côtés adjacents à l'angle a serait déterminé par l’une des for- 
mules ( 57 ), et l’on se trouverait ainsi ramené au cas oit deux côtés étaient 
connus. 

Enfin , si l'on connaissait , dans un triangle sphérique rectangle , un angle a. 
et le côté opposé a, on ne pourrait plus, comme dans les cas précédents, 
déterminer chaque angle ou côté inconnu à l’aide de son cosinus ou de sa tan- 
gente, c’est-à-dire à l aide d'une ligne trigonométrique à laquelle répond tou- 
jonrs un seul angle conqu is entre les limites o, 7t. Mais l'équation (54) four- 
nirait la valeur de sine, à laquelle répondraient deux valeurs de c également 
admissibles, et représentées par deux angles, l'un aigu, l'autre obtus. D'ail- 
leurs a et e étant connus, la résolution s’achèverait comme dans le premier 
cas. 

Si le triangle sphérique, dont les côtés sont a, b, c et les angles a, ë, y, 
était tracé sur la surface cl une sphère décrite non plus avec le rayon 1 , mais 
avec le rayon 1 , le triaugle sphérique semblable, tracé sur la surface de la 
sphère dont le rayon serait l'unité, aurait évidemment pour côtés 

a b e 
- ? *■ ♦ - ♦ 

* *1.11 » 

1rs angles étant toujours 

a* 7 
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Donc alors, aux formules trouvées dans ce paragraphe, on devrait substituer 
celles qu'on en déduit, quand on remplace a, b, c par 

§ V. — Sur ta rrtt action de ta trigonométrie sphérique h la trigonométrie reçu h gu t . 

Ainsi que Lagrange l’a remarqué, les formules de la trigonométrie sphé- 
rique peuvent être aisément réduites il celles que présente la trigonométrie 
rectiligne. Cette réduction permettant de mieux saisir les analogies qui exis- 
tent entre les formules correspondantes des deux trigonométrie», il n’est pas 
sans intérêt de voir comment elle s’effectue. Or ou peut établir A ce sujet 
une régie très-simple, que nous allons démontrer en peu de mots. 

Nommons a, b, c les côtés et a, S, y les angles d’un triangle sphérique, 
tracé sur la surface de la sphère dont le rayon est ». Ces côtés et ecs angles 
auront entre eux les relations qu'expriment les formules établies dans le $ IV. 

quand on y remplace a, b, c par -■ 

Concevons maintenant que, dans les formules du $ IV, modifiées comme 
on vient de le dire, le rayon i devienne infiniment grand. Les angles ", -, r 

deviendront infiniment petits, et, après avoir développé les sinus, cosinus 
et tangentes de chaque angle infiniment petit en séries ordonnées suivant le, 
puissances ascendantes de cet angle, on pourra faire disparailrc le rayon v de 

chaque formule en y réduisant - à zéro. Il y a plus: les formules nouvelles 

. . * 

auxquelles on parviendra, en opérant de cette manière, coïncideront évi- 
demment avec celles que l'on déduirait des équations diverses établies dans 
lc§ IV, en considérant chacun des angles représentés par a, b, c, ou par une 
fonction linéaire de a, b, c, comme une quantité infiniment petite du pre- 
mier ordre, et en négligeant les infiniment petits d’ordre supérieur par rap- 
port aux infiniment petits d’ordre inférieur; elles seront donc homogènes 
par rapport aux côtes a, b, c, si l'on donne ce nom aux équations et formule, 
qu’on obtient eu égalant à zéro des fonctions homogènes de a, b, c. D'autre 

part, lorsque - deviendra nul, et v infini, le triangle sphérique tracé sur la 

surface de la sphère, dont v était le rayon, se transformera évidemment eu 
un triangle rectiligne. On peut donc énoncer la proposition suivante : 

Théorème. Considérons l une quelconque des formules de trigonométrie 
sphérique qui lient entre eux les trois côtés a, b, c et les trois angles a, $, y 


( 336 ) 

<1 un triangle sphérique tracé sur la surface de la sphère qui a pour rayon 
l’unité. Pour que cette formule devienne applicable à un triangle rectiligne 
dont les côtés seraient encore représentés para, b, ce t les angles para, ë, y, 
il suffira de la rendre homogène par rapport aux côtés a, h, c, et d’opérer 
comme si, ces côtés étant infiniment petits du premier ordre, on négligeait 
les infiniment petits d'ordre supérieur par rapport aux infiniment petits d'or- 
dre inférieur. 

Corollaire t". Si l’on veut, en opérant comme ou vient de le dire, rendre 
homogènes les formules (*7), (a8), (39) du § IV, il suffira d'y pousser l’ap- 
proximation jusqu'au premier ordre dans l'évaluation des sinus et cosinus des 
arcs considérés comme infiniment petits; il suffira donc d'y remplacer les 
sinus des arcs a, b, c par ces arcs eux-mémes, et leurs cosinus par l'unité. 
Donc, en vertu du théorème énoucé, les équations analogues aux for- 
mules (37), (a8), (ag)dn $ IV seront, dans la trigonométrie rectiligne, 

(1) a = b cosy -t- c cosy , b ==. c cosa 4- a cosy, c = a cosë -t- b cosy. 

Effectivement, étant donné uu triangle rectiligne dont les côtés sont repré- 
sentés par a, b, c et les angles par a, ë, y, on peut établir immédiatement 
chacune des formules (7), en projetant les trois côtés sur la direction de l’un 
d’entre eux. 

Corollaire a*. En opérant comme dans le corollaire t", c'est-à-dire en 
remplaçant le cosinus de chacun des angles a, b, c par l'unité, et en ayant 
égard aux équations (7), (8), (9), (to) du § U, on réduira les formules ( 3 o) , 
( 3 t), ( 3 a), ( 33 ) du § IV aux six équations 

, j cos a = — cos (ë -h y), cosë = — cos(y -1- a), cosy = — cos(a -t- g), 

fa) ç 

( sina= sin(ë-+-y), sinë = sin(y-i-a), siny = *in(a-t-ëj. 
Or il résulte de ces dernières que les sinus et cosinus des angles 
ë-t-y, y-t-a, a-i-ë 
sont en même temps les sinus et cosinus des angles 
s — a, tt— ë, "ti — y, 

et que, par suite, l'angle 

a -t- ë -4- y — n 

est un terme de la série ; ‘ • 

O, 3!t, 4 n it» 
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Donc . puisque, chacuu des angles a, 6, y étant inférieur à n, la différence 
d + ê + y — n devra rester inférieure à air, cette différence sera nécessaire- 
ment nulle, et les équations (a) entraîneront la suivante : 


(3) a -+• 6 -+• 7 es n. 

4 5' ' V '.uJhu 

Donc, en partant des formules (3o), (3i), (3a), (33) du § IV, on se trouve 
ramené à celle qui exprime que, dans un triangle rectiligne, la somme des 
trois angles est égale à deux droits. 

Corollaire 3". En opérant comme dans le corollaire i", c'est-à-dire en rem- 
plaçant les sinus des arcs a, b, c par les arcs eux-mêmes, ou réduira la for- 
mule (35) du § IV à la suivante: 

... ' sine lin G siny 

'' e 1 t a b e ' 

t 

qui s'accorde avec l'équation (4) du $ 111. 

Corollaire 4 e - l-orsquc les côtés a, b, c sont infiniment petits du premier 
ordre, on peut en dire autant de la demi-somme, b 
rence ° - — , et du demi-périmètre 

a 4- b -t-c 

P= ï~~ 


, de la demi-diffé- 

t**»i * 


Alors aussi, pour rendre homogènes les formules ( 37 ), (38), (3g), ( 47 ) du 
$ IV, il suffit évidemment d’y remplacer le sinus de chaque arc infiniment 
petit par cet arc lui-même et sou cosinus par l'unité. Donc, en vertu de ces 
formules et du théorème énoncé, les côtés», b, c, les angles a, €, y et le 
demi-périmètre p d’un triangle rectiligne quelconque sont liés entre eux par 
les équations 


W*ï-v1 ie =3 c=ïï ]' 


(6) 


J[p (/'“*) {p — b)lp — r)] 
siny= a — — -» 


(7) 


* ■+• 6 7 

tail B-r- = cot£, 


1 — 6 a — b 


““e — = ; 


— , cot — 


Parmi ces équations, les trois premières sont celles qui s'appliquent le plus 
aisément à la résolution d'uu triangle rectiligne dont les trois côtés sont connus. 
Ajoutons que l'avant-dernière se déduit encore de la formule 


a-*-6-t-y=ir, 

£x. 4' An. rl Jt P\ji. maüt.f T. III. (318* Uff») 
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et que la dernière , jointe à cette meme formule, fournit le moyen de ré- 
soudre un triangle rectiligne dans lequel on connaît deux côtés a , b et l'an- 
gle y compris entre ces côtés. 

Corollaire 5 e . lorsque , en considérant les côtés a,b,c comme infiniment 
petits, on veut rendre homogèue, par rapport à ces côtés, l’une des for- 
mules (a 6 ) du § IV, par exemple la formule (a4), ou, ce qui revient au 
même, l'équation (36) du même paragraphe, il ne suffit plus de pousser 
I approximation jusqu'aux infiniment petits du premier ordre dans l'évalua- 
tion des sinus et cosinus des arcs a, b, c, et de substituer ces arcs à leurs 
sinus, en remplaçant leurs cosinus par l'unité. Il devient nécessaire de faire 
entrer en ligne de compte les infiniment petits du second ordre, et de 
prendre, en conséquence, pour valeurs approchées de 


sinrt, sin b, cos a, cos b, cos c , cos a cos b, 

les quantités 


<*. 


i , i — - 


a'- t-f 


ticla posé, en rendant homogène, par rapport aux côtés a, b , c, l'équa- 
tion (a 4) ou (36) du § IV, on obtiendra la formule comme 

( 8 ) C* — a* -t- b‘ — a ab cos y, 

on 

fl'-t-é’ — r 1 

' 9 ' c°sy = — . 

qui, eu vertu du théorème énoncé, devra, dans un triangle rectiligne quel- 
conque, déterminer le cosinus d'un angle en fonction des trois côtés. 

Dans le cas particulier où l'angle y devient nul , l'équation (a4T du § IV 
se réduit à l'équation (53) du même paragraphe. Alors aussi l’équation ( 8 ) , 
réduite à la formule 

(to) 

reproduit le théorème de Pythagore, ainsi qu'on devait s'y attendre, puis- 
que, dans la trigonométrie sphérique, ce théorème se trouve remplacé par- 
la formule (53) du § IV, ou, en d'autres ternies, par le 7 ' théorème du § !«•* 
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§ VI. — Sur In rrlati mi qui existent entre tes sy stèmes de coorrlnnnèes reeti ligne* rrlarit* * 
à deux systèmes d'axes conjugués. 

Nommons 

*> J. * 

w . S V. * - J • - 

les coordonnées d'un point mobile P, rapportées à trois axes quelconques 
menés par l’origine O, et 

"'*> -ï *, r, z 

O " ' ' « % _ „ 

les coordonnées du meme point mobile, rapportées à trois autres axes con- 
jugués aux trois premiers, c'est-à-dire à trois autres axes menés par la même 
origine perpendiculairement aux plans des^ - , s, des ï, ,r et des x,jr. Suppo- 
sons d’ailleurs, pour plus de commodité, les demi-axes des X, Y et Z posi- 
tives situés par rapport aux pians coordonnés des y, z, des z, x et des x, J , 
des mêmes côtés que les demi-axes des x, jr et z positives. Enfin soient 

x, y, * et X , Y, Z 

six longueurs mesurées à partir de l’origine 0, d’une part sur les demi-axes 
des x,jr, z positives, d’antre part sur les demi-axes des X , Y, Z positives. 
ls es deux angles solides K „ - 

(x. y» *). (X, y, z). . 

dont les arêtes auront pour directions celles de x, y, z et de X , Y, Z, seront, 
comme les deux triangles sphériques auxquels ils répondent, supplémentaires 
l'un de l'autre. Cela posé, si, en considérant le premier de ces angles solides, 
celui qui a pour arêtes les demi-axes sur lesquels se mesurent les trois lon- 
gueurs x , y, z , on nomme ^ » 

a, b, c‘ 

les angles plans opposés à ces arêtes , 

®» 1 

les angles diedres opposés à ces angles plans, et 

X, fi, v 

les angles aigus que forment ces trois arêtes avec les demi-axes perpendi- 
culaires aux plans des faces opposées, on aura 


(• 


( (y,z) = a, (z?x) — A, (x?y) = c, 

(\Cz;=«— a, v Z?X;=jr-ë, (X < ?Y)=tt— y, 
( (*?X)=X, = (£z) = v. 
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Ajoutons que , si l'on nomme r le rayon vecteur mené de 1 origine O au point 
mobile P, on aura, en vertu des formules (ta) de la page i 43 . 


(«) 


x = 


r‘^i$ y, 

cn»(x f X) 


cos(rfV) 
r — r — Sr-’ 
co* (y» V 


z = 


_coi(iÇz) 
r — 
co*(x, Z) 


Si maintenant on échange entre eux les deux systèmes d axes conjugués, 
alors, à la place des formules (a), on obtiendra les suivantes: 

(3) F=r^l^l, Z = r^4é 

cos (x jX) cos (y, Y) cos ( x, Z) 


D’autre part, comme on l’a vu dans le § I er , la considération des projec- 
tions orthogonales fournit immédiatement la formule (i 5 ) de la page $09, 
par conséquent les formules (10), (1 1) des pages 14^, > 4 ^* Donc, s étant un 
rayon mesuré toujours à partir de l'origine O, mais distinct de r, on aura 
encore 


(4) 


et 

( 5 ) 


. * , rosir, x) cos (i,X) 

cosM= — ~ 

cos(x,X) 


r\ 

* . coslr, X) cosfx, xJ 
cos. r, s) - 

COS(X,X ) 


. cos(r,y) ros(»,Y) 
H “rv— 

vos (y, T) 

. cos(r?Y)cos(»Ty) 

"+■ /\ 

co»{y,Y) 


cosfr, x) cos (i, Z) 

7Ï- ’ 

cos(x,Z) 

A A 

cos (r, Z) cos (s, z) 
cos (x, Z) 


Ajoutons qti’cn vertu des formules (a), ( 3 ), les équations ( 4 ), ( 5 ) se réduiront 
aux deux suivantes : 

(6) > cns(r%) — x cos (s*x) +y cosls, y) + zcos(f, z), 

et 

17) rcos(r, s) = X cos (f,X) ■+■ J r 'cos(# f Y) H- Z cos (a, Z), 

c’est-à-dire à deux équations semblables l'une à l'autre, et dont chacune peut 
se déduire directement de la formule ( 5 ) de la page 1 4 < - Cela posé, pour 
obtenir les valeurs des coordonnées x,y, z exprimées en fonctions linéaires 
des coordonnées X, Y , Z, ou les valeurs de X, Y, Z exprimées en fonctions 
linéaires de x, y, s, il ne restera plus qu'à substituer, dans les formules (a) , 
les valeurs de 

A A A 

cos r, X"), cos(r,\), cosfr, Z 1 , 
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tirées dp lequation (7), ou , dans les formules ( 3 ), les valeurs de 

A A A 

cos (r, x), cos (r, y), cos (r, x ) , 
tirées de l'équation (6). 

Si l’on a égard aux équations (1), les formules (a), ( 3 ) deviendront 


(8) 

cos ( »Cx) 

X = r : — » 

cas a 

r= 

( 9 ) 

A 

v eo»(r, x) 

— r * 

cosi 

y — 


/S V co »(r,x) v cosfr.y) ™ cosfr.x) 

(9 X = r — !. r = r — 4-^-4* Z = j — s 

'** rosi cos fi rot» 

et l'on tirera des formules (6), (7), 

I A . 

r cos (r, x) = x -t- y cos c 4- zcos c>, 
rco»(r, y) = arcosc -+-f + 2 cos a, 

rcos(r, x) =s xcosô -t-j'cosa 4 - s; 

» ♦ 

1 r cos (/Cty^-V-J'cosy — Z cos 6 , 
r cos (rfV) = — Xcosy-i-V—Z cos a, 
r cos (r, Z) = — AT cos ê — ■ Y cos a + Z. 

Or ces dernières, combinées avec les formules (8), (9), donneront 

• * % -±: T y «V'*. £ XyjÉ,. 

, , x-4-rcosc4-ïco»i xcotc4-r4-îCO»n ,, xrosè4-reuta4-s 

{ I 2 ) /i — ■■■ ■ t / = » 16 — — ■ • 1 * 

' ' * co» X «yù cotfi *• rot» 

. ,, * JT— reot 7 — iJcotS — T(Wj+r — Z cos» — Xcoit— tcon+Z 

( r 3 ) x=- r= — — - — - — - — » 1= 

' ' -, co»} r co» fi rot» 

Hemarquons d'ailleurs que cbacnne des équations (ta), (t 3 ) se trouve com- 
prise, comme cas particulier, dans la formule (16)' de la page 1 1 \!\ , de la- 
quelle on pourrait les déduire immédiatement. 

Il est bon d’observer que les équations (ta), présentée» sur le» formes 

! x 4 -jxos a -t- z cosfr = X cosX , 
xcosc -h j -t- ï cosa = V cos fl, 
xcosi 4 - j cos a -t- z — Z. cos v. 


peuvent être facilement résolues par rapport à x,j-, z. Concevons que. 
pour abréger, I on désigne par K la résultante formée avec les neuf terme» 
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COS C, 

cos b. 

. cos c. 

t f 

cos a, 

' cos b, 

co s a, 

t; 


B , C, 

D, 
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du tableau 

(• 5 ) 

puis par 

les résultantes formées avec les mêmes termes pris quatre à quatre dans deux 
lignes horizontales, et dans deux lignes verticales, en sorte qu’on ait 

(iti) K=t — cos* a — cos 1 b — cos*c-t- a cos a cos A cos c . 

et 

i A— \ — eus 1 a , li—i — cos 1 A, C= t — cos J c, 

(17} t 

t D—cosbcosc — cosn, E—cosccosa — cosb, F=zcosacosb — cos c. 


Les valeurs de A, H, C pourront être réduites À 

(id) y/ = siu 1 a, /f = sin* 4 , C=siu , c, 

et, eu effectuant la résolution des formules (t4), par rapport à x, y, z , on 
trouvera 

AXcm\ -i-flcosa + fZo». 

K ’ . 

FX cos \ -+■ B trnsa-t- D7. ci» » 

A * 

EX cos i -t-/tl'rf)Sfi-t-CiÇrosy 

X ~ 

Or ces dernieres valeurs de x ,y, z devront s’accorder avec celles que four- 
nissent les équations (t 3 ), quelles que soient d’ailleurs les valeurs attribuées 
aux variables X, F, Z. Donc les coefficients constants, par lesquels ces 
variables se trouvent multipliées, doivent être les mêmes dans les for- 
mules (t 3 ) et (19). Cette seule obsorvation fournit immédiatement la for- 
mule 

ao) K — A cos 3 X ~ F cos 1 \l — C cos 3 v 

jjCaSftcmy ^. cosvcost ^-,cosXrosp 

cos a cos 6 cos y 7 

de laquelle ou tire, eu égard aux équations (18), 

(al) K = sin ’ a cos 1 ) = sin * b cos'fjiersin'ccos’v, 



Digitized by Google 



( 343 ) 


et, par suite , 

(31) S — sin a cosX — si» b cos pi = sine eus y, 

5 étant une quantité positive liée à K par l'équation 
(a 3 ) S» = K. 

Ajoutons que, de la formule (20), jointe aux équations (16), (17), (u), ou 
tirera 


t „ - cos« — coiicose - co $ b — cosecosa 

(24) eosa= , eosS— - . — 1 cos 7 = 

on b on c aine «no ' 


coic — cos a cos l 


sin a sin b 

Enfin, si, dans l'équation (a 3 ), on substitue pour K sa valeur, on trouvera 

(a 5 j 5 *= 1 — cos’n — cos 1 b — cos* c -t- 3 cos a cos i cos c. 

.Si, au lieu de tirer les valeurs de x,jr, z des équations 1 ta), on comparait 
les videurs de X, F, Z, tirées des équations (.1 3 ), h celles que fournissent 
les équations (ta), alors, 4 la place des formules (aa) et (i 4 ), oti obtiendrait 
les suivantes : 


(a6) 


0 = sin a cos). — sinêcosp = sin ycosv. 


, , cosat-t-cosficosv , cosS+cosvcosa raSYS-nsacoft 

'1 7) COS fl = — cos o ~ - — , , cosf= — — - — -, 

' sms«n7 sinysina sinssinc 

« étant une quantité déterminée par la formule 

a8) 0 1 = 1 — cos’a — cos’ê — cos* 7 — acosacosScosy. 


Les formules (aa), (a 4 ),(» 6 ), (27) coïncident avec les formules (7), (a6,l , 
10) et ( 3 o) du jv IV. Ainsi, les équations fondamentales de la trigonométrie 
sphérique sout comprises parmi celles auxquelles 011 se trouve conduit par 
la comparaison des formules (ta) et(i 3 ). 

Au reste , il est juste d’observer que les formules établies ou rappelées dans 
ce paragraphe, et les démonstrations que nous en avons données, ne diffe- 
rent pas, au fond, des formules et démonstrations présentées par M. Sturm, 
dans un Mémoire que renferme le tome XV des Annales de Mathématiques 
de M. Gergonne. Telle est, en effet, la conviction qu’a produite en nous 
une étude approfondie de ce Mémoire. Seulement il nous semble que les 
notations dont nous nous sommes servis donnent au langage analytique line 
clarté, une précision nouvelles. Dans le Mémoire de M. Sturm, les angles 
formés par le rayon vecteur r avec les axes coordonnés des x, jr y z, pro- 
longés du côté des coordonnées positives, et avec des perpendiculaires 
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aux plans de ces axes, sont exprimés à l'aide des notations 

(r. *), ('-./)> (r,*), 

( r < J z ) , (r, zjt), (r , xy) ; 

et ces expressions sont admises dans des formules où l'auteur désigne avec 
nous, par x,y, z, les coordonnées de l'extrémité du rayon r. Pour rendre les 
notations uniformes et plus précises, il nous parait utile de considérer toujours, 

dans l'expression (r, s) ou (r, s ) , employée pour désigner un augle, les lettres 
r et s comme représentant deux longueurs absolues, mesurées dans des di- 
rections déterminées, et de remplacer, en conséquence, dans l’exprcssiou 
;r,s), la lettre s , non par la lettre x ou par le système de deux lettres y Z, 
mais par une longueur nouvelle x ou X , mesurée sur le demi-axe des x posi- 
tives, ou sur un demi-axe perpendiculaire au plan des yz, quand il s'agit de 
représenter l’angle formé par. ce demi-axe avec la direction du rayon vec- 
teur r. Observons encore que, si la formule (4) ou (5) n'est pas écrite en 
mutes lettres dans le Mémoire de M. Sturin, clic peut, du moins, être con- 
sidérée comme comprise dans les équations qu’il a données, et spécialement 
dans les formules (i3) et ( 18 ) du Mémoire cité, c’est-à-dire, en d'autres 
termes, dans les équations (a) et (6), d'où on la déduit immédiatement , et 
d'où l’auteur a effectivement déduit celle en laquelle clic sc transforme dans 
le cas particulier où Ion fait coïncider le rayon vecteur s avec le rayon 
vecteur r. 

démarquons à présent que l'on pourrait tirer encore les équations fonda- 
mentales de la trigonométrie sphérique, et spécialement la formule (ao , 
non plus des équations (l 4 ), résolues gcnéralemeut par rapport à x , y t z, 
quelles que soient d'ailleurs les valeurs attribuées aux variables X,y,Z, mais 
des équations (to), résolues par rapport à x.y, z, pour des positions par- 
ticulières et déterminées du rayon r. En effet, concevons d'abord que l'on 
fasse coïncider le rayon r avec la longueur X, mesurée sur le demi-axe des X 
positives. Alors la formule ( 8 ) donnera 

^ r r cm y r cou f. 

COSl’ y COS [A ’ COSv 

et les formules (to) se réduiront à celles-ci: 

I r eus ). = x -t-y cos c -t- s cos b, 
o = x cos c -\~y -4- i cos a , 
o = x cos b ■+■ y cos a 4- z. 
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Or, des équations (3o) résolues par rapport à x,j, z, on tirera 

, x r * rc os) 

^ - = i= i =- jr , 


ou, ce qui revieut au même, 


(3a) 


A 

x 


F _ £ __ K 
y 5 rcoft) 


puis, en substituant dans la formule (3a) les valeurs de x, y, z, fournies par 
les équations (ag), ou trouvera 


par conséquent , 


/f cosA = 


_ p CO*p g COi» _ 

cos •/ cos fi 


A 

COS i ’ 


Tt J , , _COft>COSu cos , cos / 

K = A cos’ \ — — F = — E - — 

cos 7 cos 6 


On trouvera de même, en faisant coïncider le rayon ravec la lougueur Y, 
mesurée sur le demi-axe des Y positives , 


K= Bcos'x =- = _ F 


COS À COS fl 

cos 7 


puis, en faisant coïncider le rayon ravec la longueur Z mesurée sur le demi 
axe des Z positives, 


K = C cos 3 v = — E 


, COSvOOS A 


cos 6 


^COSpCOS V 


et il est clair qu'en réunissant les trois valeurs précédentes de K , on repro- 
duira précisément la formule (ao). 

Il est bon d'observer que les numérateurs des fractions qui , dans les lor- 
mules (a4), représentent les cosinus des angles a, é, y, se réduisent préci- 
sément aux résultantes 

— D, -E, -F, 

formées chacune avec quatre ternies du tableau (i5). D'ailleurs, ce tableau 
est précisément celui qu'on obtient quand on réduit à son expression la plus 
simple chacun des termes du suivant : 

S cos (x.'x) , tos(x^y), 

cos(ysx), cos (y, y), 

/S /\ 

co$(z,x), cosfz, y), 

Et d An rl de Pk. math., T. III. (58* lî*r.î 


cos(x,z), 
cos(y^z), * 

A 

cos (z, Z J. 


44 
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Donc, la forme la plus naturelle des équations (a4) est celle à laquelle ou 
arrive quand au* numérateurs des rapports qui expriment les valeurs de 
cosa, cosê, cos y, on substitue trois résultantes, dont chacune est formée avec 
quatre termes du tableau (33). Concevons, en particulier, que dans la valeur 
de cosy, déterminée par la dernière des équatious (a4) , ou, ce qui revient 
au même, par la suivante 

F 

cosy = : ; — r* 

' SIC <T SID b 


on substitue la valeur de — F déduite du tableau (33), savoir : 
— F = cos (x?y) cos (*7*) — cos (a , a) cos (y, *) , 


on trouvera 

(34) 


_ co» ( X , y ) cm (t, i) — co»(x, *) cos ( y, i) 
COS ? . . /s 


Comme ou devait s’y attendre, l'équation (34) se réduira simplement à la 
formule 


<■•>« (x, y) — cos (x, *) cos (y, *) 

eu» f - ■ — X X * 


(35; 

sin (a,*) sin (y,*) 
si l'on a égard à l'équation identique 

A 

cos (z, St) = I. 


Mais la formule (34), qui conserve mieux que la formule (35) la trace des 
opérations à l'aide desquelles on l'a construite, est aussi plus élégante et plus 
facile à retenir, puisque le numérateur de son second membre est la différence 
de deux produits de mêmes dimensions, dont le second sc déduit du premier 
par un échange opéré entre les lettres qui occupent la seconde place dans les 

/\ A 

deux expressions (x, y), (z,z). 

Il est bon d'observer encore que la formule (a5) coïncide avec l’équation 
(4o) du $ IV. En effet , on tire de cette dernière équation 


(36) 3’ = 4sinpsin(p— a) sin ( p — b)s\n(p — c). 


la valeur de ap étant 


ap = a -t- b -t- c. 


ou, ce qui revient au même, 

,1 , ,, , . /« -t-4 + r\ . / b+e — <A . (c + a — b\ . ja+è~r\ 

( 3 7 ) 5 * = 4 sin - • ) sin [ mu — — ) sm ^ — — j • 


Digitized by Google 


( 347 ) 


D'ailleurs, les deux formules) 

a sin p sin <j = cos [p — q) — cos(p + ç), 

acospcoiy =s cos (p — q) + cos (p ■+■ 9) , 

donneront, d'une part, 

«+4+e . b+t — a . 

asm sin - = cos a — cos (b -b C), 

. c-t~a- — b . fl-f 4 — c /, . 

asm - sm = cos (b — c) — cos a, 

et, d'autre part, 

cos (b + c) + cos (b — c) = a cos b cos c, 

cos (b -H c) -+- cos (b — c) = = t — cos’ft— cos’c. 

Donc , on tirera de la formule ( 37 ) 

5* = [cos a — cos(A-f- c)][cos(A — c) — cosa] 

= 1 — cos’ a — cos’ A — cos* c -+• icosncosAcosc. 

Ajoutons que, si au triangle sphérique dont les côtés sont a, b , c , on substitue 
le triangle sphérique supplémentaire, on obtiendra, au lieu de la formule 
(36), la suivante : 

(38) 0’ = — 4cosercos(o — a) cos (» — €) cos (a — y), 

et que l’équation (a8) coïncidera précisément avec la formule (38i. 

Avant de termimer ce paragraphe, nous allons encore déduire des équa- 
tions (a), (3), (4), (5), (6), quelques formules qui méritent d’être remarquées. 

Si , dans l'équation (6), on remplace successivement la lettre s par chacune 
des lettres r, x, y, z, alors, comme l'a observé M. Sturm dans le Mémoire 
déjà cité, on obtiendra successivement les formules 

(3q) r=jcos(r, x) -t-_ycos(/Cy) -+■ *cos(r, z), 

S r cos (r, x) = x -*-f cos (x, y) -t- * cos (x^z), 

A A A 

v-t-/ \ r cos (r, y) ss xcos(x, y)-hj r + scosfy, z) f 

I A A A 

\ r cos (r, *) = x ços(x, z) -+- j*cos (y, z) z y 
dont les trois dernières coïncident avec les formules ( 10 ), tandis que la pre- 
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mière, multipliée par r, puis combiuée avec le» trois dernière*, reproduit 
l’équation connue 

( 4 ' ) r’= x , +j , + z l -h 2 yzco»(yï'z) + 2 trcos(zfit)-t- axj'cos(x, y). 

En opérant de la même manière, on tirera de la formule ( 7 ) 

(4a) r , =X , -bY* 4-Z*~b iYZros(Ÿ?Z)-h zZ,Xc<MijfiX)-\- %XYcos{X*Y). 

Si dans l'équation (G) on échange entre eux les rayons r, s, alors, en nom- 
mant 

J\ *' 

ce que deviennent les coordonnées x,y, z quand on passe de l’extrémité du 
rayon r à l’extrémité du rayon s, on trouvera 

(43) s cos (r, r) = x' cos (r, x) -t -ÿ cos (r, y) -t-z'cos (r, z) ; 

et de l’équation (43), multipliée par r, puis combinée avec les équations (4o), 
on tirera la formule 

A 

( 44 ) rs cos (r, r) = xx’+jrjr'+ zz' 

•+• (j*' +J'*) cos (y? *) *f-(&r'-t- z'x) cos(z, x) -t- (xy' ■+■ x'y) cos (x.'y) , 

qui est l'une de celles que M. Binet a données dans le tome XV du Journal 
de l’École Polytechnique. Pareillement, si l’on nomme X', Y\ Z' ce que 
deviennent les coordonnées X, Y , Z quand on passe de l'extrémité du rayon 
r à l'extrémité du rayon s , on obtiendra la formule 

(45) rrco»(r,z) = X X'y-YY' ~\-ZZ‘ 

+(YZ’+Y'Z) cos(Y?Z)+(ZX'+Z'X) cos (Z? X)-t- (XY'+X'Y) ), 

donnée encore par M. Binet. De plus, si clans les formules (44), (45) on 
substitue les valeurs de 

x, J, i, X, Y, Z, 

tirées des formules (a), (3), et les valeurs semblables de 
x', y\ z', X', Y', Z', 

on obtiendra deux équations dont la première a été indiquée par M. Sturm , 
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dans le Mémoire cité , et dont la seconde sera 

,/c>, — _ ««(rCx) co» (*f*' , <»('Cy)co»foy) . “• (r, t) co* (», t. 

W°l C0S V< *1 ~ Â 7ëT~ 7Â., 

c»s>(y,Y) 


co*’ (x, X) 


COS (x, Z) 


ou 


+ ««(eHr) cm&) +• rn*(r?t) et» (rfy) c|js , y^Z) 
co»(y?Y)co»(i,z) 

_j_ CO» f,ÇVi covÇx) 4 - cm i£x) €<*(!%) co . 
cos (x, Z) cos (x, X) 

+ CO» (r? «) CO» (Çy) - 4 - CO» (*Çy ) CO» (Ç a) cQJ y 

COT (x* X) cos (y^Y) 

, ce qui revient au même , eu égard aux formules (i), 


, co» (r^x) co» (ifï) , «• (rfy) co» (t?y) , co»(r, i)co»(», «) 

(47) “•('* *) = Zrtî h Sï>~ 1 ^ 

__ CO» (rfy) 00» («r») -I- «O» (»Py) «O» (rP«) ^ a 

CO» J* COS » 

_ eaa(rr»)co»(»r») + <«(*r»)«o»(»C») cog g 

co s » cos> 

_ CO» (*%x) co»(», / y) -t- co»(rr») co» (rfy) cos 

COS A COS fl 

Enfin , si I on fait coïncider le rayon s avec le rayon r, les formules (44) , (45) 
se réduiront aux formules (40, (4»), la formule (4) on (5) sera réduite à l'équa- 
tion 

tot(rf»)co»(rfx) co»(rry)co»(r?T) co»(r, .)co«ir,Z) 

1 1 co»(x/X) eo»(y?T) co»(x, X) 

que l’on trouve déjà dans le Mémoire de M. Sturro. et les formules (46), ( 47 ) 
donneront 


(49) 


co»’ le, x) . cot’ (r, yi co»’ (r,*) 

1 = — —x — t 7c~ -• *r~ 

z) 


cos* <y>j cos*(x? 


+ .«tMi-^costY^ a COS (Cx 

cos(y, Y)co»(», Z) oos(i,Z)cos(*,X) 

cos (r, x} cos (r, y) lX r A «, 

+ a - ÿç 1 — --kr cos (X . Y), 

ros(x,X)cos(y,Yi 
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ou, ce qui revient au même, 


( 35o ) 


(5o) 


cos (r, ») co » 1 (r, yj ci » 1 (r, x 


cu»(c, v)co»ir x) cosfr, xjcostr, x; , e co» r, x)cos(r, y) 

_ a — '-LU xZ-Icosa— a — - — - ’ cos 6 — a — cos y. 

cosficofi cos v cos 1 cosacos^i 


I,a formule (46) ou ( 47 ) est celle qui sert à exprimer généralement le cosinus 
de l'angle compris entre deux directions données, en fonction des cosinus 
des angles formés par ces deux directions avec trois axes quelconques rec- 
tangulaires ou obliques. La formule ( 49 ) ou (5o) fournit la relation connue 
qui existe entre les cosinus des trois angles formés par une seule direction 
avec les trois axe» que l'on considère. 

Dans le cas particulier où les axes coordonnés des x, y, z sont rectangu- 
laires, ils se confondent avec les axes conjugués, c'est-à-dire avec les axes 
coordonnés des X , V, Z, en sorte qu'on a 

X = x, y —y, Z = z. 


Alors aussi, chacun des angles a, b, C, a, €, y étant droit, et chacun des 
angles X, pt, v étant réduit à zéro , chacune des quantités 

cos«, cos 5, cosc 


s’évanouit, et chacune des suivantes 

stua, sini, sine, cosX, cosp, cosv 

se réduit à l’unité. En conséquence, les formules ( 10 ), (aa), ( 41 ), (44 1» (47)» (5o) 
se réduisent aux équations connues 

A A A 

(5t| x = rcos'r, x), y= rcosfr, y), z ~ rcos(r. z), 

(5a) 6 = 1 » 

(53) r* + x», 

(54) rs = xx'+yy'-\-iz\ 

(55) cos (r, s) == cos (r, x) cos (r, x) -+- cos (r, y) cos (s, y) -t- cos (i%x) cos (s %) , 

/\ r \ /n 

(56) 1 = cos* (r, x) -+- cos* (r, y) -+- cos* (r, z). 

Supposons maintenant que des axes coordonnés, l'un, par exemple l'axe 
des », soit perpendiculaire aux deux autres , c’est-à-dire aux axes des x et y , 
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l'angle 

c = (*?y) 

compris entre ces deux derniers axes pouvant d’ailleurs être aigus ou obtus. 
Alors, le plan des x , y étant en même temps le plan des X, V, l’axe des Z 
viendra se confondre avec l’axe des x, en sorte qu’on aura 

(37) Z = z, v = o. 

Alors aussi on aura évidemment 


( 58 ) « = 6 = <i=A = ^i y=c, 

par conséquent, 


(^ 9 ) 


cos a — cos 6 = cos a = cos b — a, sin a = sin ê = sin a = sin A — 1, 


cos 7 = cos c, 
et les formules (1 5 ) de la page 3 aa donneront 
(60) cosX = cosp = sine, cosv=i 


sin y — sin c. 


Au reste , la seconde des formules (60) se lire immédiatement de la seconde 
des formules (57), et quant à la première des formules (60), on peut la dé- 
duire de cette seule considération que les axes des X et K, tous deux renfer- 
més dans le plan des x, y, seront, dans l'hypotbèse admise, perpendicu- 
laires , le premier à l’axe des y , le second à laxc des x. Les valeurs des 
angles 

a, b, a, 6 , y, A, p, y 


et celles de leurs sinus et cosinus étant déterminées par les équations qui 
précèdent, les formules (la), (i3), (aa), (a 6 ), (4i), (44), ( 47 ), (5o) donne- 
ront 


( 6 .) 

(ба) 

( 63 ) 

( 64 ) 

( 65 ) 

(бб) 


v x-f-rcosc 
A. ST — . 1 

Y_ xco se H-/ 

Z=z; 

Sine 

sin c 


X—Tcmc 

Y — cote-t-K 

N 

II 

X = : » 

«ne 

Y = » 

sin c 


9 = 8 = sine; 

r'—x'+y'-ï- z*+ ixy cos c ; 
rs cos (r, r) = xx / +yy ' -h ztf+ (xy '+ x 'y) cos v ; 

H- cos(r^ï)eox(rf*) 

.A A A A 

ÇQê (r, x) COS (*, y) -h CO* (*, x) co» (r, y) ^ ^ 
sin’e 


cos(r, s) : 
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Ajoutons que, si des deux rayons vecteurs r, r, le premier est perpendiculaire 
à l’axe des x, et le second à l’axe desjq on aura 

cos (r, x) = o , cos (s, y) = o. 


Donc alors la formule (6ti) se trouvera réduite à l'équatiou 

/\ A A COt C / ^ ^ 

° / ' cos (r, j) — cos(r, z) cos (s , z) — — - cos (j, x) cos (r, y), 


que l’on peut écrire comme il suit : 


( 68 ) 


cos (r, z) cos (s, z) — cos (r, s ) = 


cosfi, x) cosfr, yi 
sjnrungr 


la valeur de c étant toujours 

c=(\?y). 

D'ailleurs, en vertu de la formule ( 35 ), le premier membre de l'équa- 
tion (68), pris en signe contraire et divisé par le produit 


sin(r, z) sin(z, z), 

donne pour quotient le cosinus de l'angle dièdre opposé à l’angle ptau (n-s) 
dans l'angle solide (r, s, z). Donc l’équation (68) entraîne la proposition suivante ; 

Théorème. Étant donnés trois axes des z dont le troisième est per- 

pendiculaire aux deux premiers, si l'on nomme 


*. y. * 

trois longueurs mesurées sur ces trois axes, à partir de l’origine , dans le sens 
des coordonnées positives, et r, s deux droites qui, partant elles-mêmes de 
l’origine, soient respectivement perpendiculaires, la première à l’axe des et- 
la seconde à l'axe des_y, le cosinus de l'angle dièdre opposé à l'angle plan 

(r, *), dans l'angle solide (r, s, z), sera égal au rapport 

cns^xj.-oxpfy) 

sin (r, x) sin (*, x) sin (x, y) ung (x, y) 

pris eu signe contraire. Nous montrerons, dans un autre Mémoire, comment 
l’on peut faire servir celte proposition, ou, ce qui revicut au même, la for- 
mule (67) à la recherche de l’équatiou différentielle que vérifie généralement 
le cosinus de l'angle compris entre deux lignes tracées sur une même surface 
courbe. 
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§ VII. — Sur In transformation drt coordonner s rectilignes en d'autres coordonnées de même 

espèce. 

Nommons 

■*» JTs s 

les coordonnées d un point mobile P rapportées à trois axes quelconques 
menés par l’origine O. Soient d'ailleurs 

x, y, z et X, Y, Z 

six longueurs mesurées à partir de l’origine O, d'une part sur les demi-axes 
des x, jr, z positives, d'autre part sur trois perpendiculaires aux plans 
coordonnés des^, z, des z, x, desx, y, et supposons, pour fixer les idées, 
ees perpendiculaires prolongées à partir des plans coordonnés des mêmes 
côtés que les demi-axes des coordonnées positives, en sorte que chacun des 
trois angles . „ 

(CX), (yX. (zfZ) 

se réduise à un angle aigu. Enfin soient 

JT s * *< 

de nouvelles coordonnées du point P, relatives à de nouveaux axes rectili- 
gnes qui continuent de passer par l’origine O; et supposons que, pour ce nou- 
veau système d'axes, les longueurs précédemment représentées par 

* *> .y. *. x, y, z 

deviennent 

to y»» *i» x, , y,, z,. 

* • * • ü. , 

On passera des coordonnées x,jr, z aux coordonnées x, et récipro- 

quement, par le moyen d'équations toutes semblables à l'équation (16) de la 
page 1 44 , par conséquent à l'aide des formules 

A A A 

jccosi'x, X,)-4-.rco»iv, X,)H-*cos(t, X,) 

K) — 5 à ’ 

«»{x 1 ,X 1 ) 

_ srcos(x.t 1 )-+-.rcos(y, Tf,)-p.»oos(x, Y,) 

J '~- ^ CO .<J?TX) ^ W 

f iaa[x^Z,J + x ccalj, Z,) H- sco*(s, Z,) *■ 

* ’ cc^z,) •’ 


(O •• 


Le. dAo. r,Je P*. m «<».. T- lit. ;58* ll*r.) 
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nu à l’aide des formules 
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A A A 

ar l co af» <l X) -H.r l eus (y, , X) -h s.cosfz, , X) 
cos(x, X) 

A A A 

x,c o>(x lt Y)-4-.y, en» (y • , Y) 4- *, cm i*. , Y ! 
cos{y/Y) 

A A A 

i, cos 'x,, Z) 4-_r. rnsfv, , Z) -+• «,cosi>,, Z) 

. a * 

COS [I, Z) 

Kn vertu de ccs formules qui étaient déjà connues [voir en particulier le Mé- 
moire de M. Sturm , inséré dans le tome XV des Annales de Mathématiques 
«le M. Gergonne], les coordonnées x, jr, z seront des fonctions linéaires dr 
x ,_y, z, fit réciproquement. D'ailleurs, en résolvant les équations (a) par rap- 
port aux coordonnées nouvelles 



Xi , J i , i 

on obtiendra , pour ccs coordonnées , des valeurs qui devront évidemment 
coïncider avec celles que fournissent les formules (i), quelles que soient 
d'ailleurs les valeurs attribuées à x, y, z. Donc les constantes qui représen- 
tent les coefficients de x,j-, s, dans les formules (t), pourront érte exprimées 
en fonction des constantes qui représentent les coefficients de x, ,j -, , z, dans 
les formules (a), et réciproquement, en sorte qu'on pourra obtenir neuf équa- 
lions de condition entre les cosinus des six angles 


(x?X), (yfV), (x?Z). • 

(yuiji 


et les cosinus des angles formés, t" par les directions des longueurs .x, y, z 
avec les directions des longueurs X, , Y,, Z, ; a° par les directions des lon- 
gueurs x, , y,, z, avec les directions des longueurs X, Y, Z. 

Dans le cas particulier où les nouveaux demi-axes des coordonnées posi- 
tives coïncident avec ceux sur lesquels se mesurent les longueurs X , Y, Z, 
les nouvelles coordonnées du -point P, relatives à ces nouveaux demi axes, 
sont précisément celles que, dans le § VI, nous avons représentées par les 
trois lettres 

'Y, r, z. 


• ' 4 

Alors ans'i les formules (t) et ia) se réduisent aux formules (ta), (i3) du J VI, 


Digitized by Google 


il _ 


• ( 355 ) 

et les équations de condition, que vérifient les coefficients renfermés dans 
ces loi-mules, aux six équations comprises dans la formule (ao) du § VI. 

Lorsque les axes coordonnés des x, ,y , , z, se coupent à angles droits , le» 
directions des longueurs X,, Y,, Z, se confondent avec celles des longueurs 
* 1 1 y , , z, , et, par suite, les formules (i) donnent simplement 


A ■ A A 

x, = x cos (x,x,) +_^cos( y, x,) -t- icos(z, x,}, 

x>= x c °* c*rv «) -+-^-cos(yry,)-+-*co*(zry.), 

A A A 

z, = x cos(x, z,) -4-/-cos(y, z,) -t- zcos(z, z,). 


Pareillement, lorsque les axes des x,j , z se coupent à angles droits, les di- 
rectionsdes longueurs X, Y', Z se confondent avec celles des longueurs x,y, z , 
et, par suite, les formules (a) deviennent simplement 

( A /V A 

x — Xi cos (x, S|)H-j r «cos(x,yi) z 4 cos(x, 

\ J- *< cos(y,ï.)+J r .cos(y,y 1 )4-z 1 cos(y,z,), 

I A A A 

\ z — x % cos(z, x,) ~+~ y \ cos (z, y,} -4- X,CO«(l, 2,). 

Si les deux systèmes d'axes coordonnés sont rectangulaires, les formules ; 4) 
subsisteront en même temps que les équations (3). 

Concevons maintenant qu'il s'agisse de transformer les coordonnées obli*- 
ques 

x, r , * 


en coordonnées rectangulaires 

* *! ï. »! 

relatives encore à trois axes qui passent par l'origine O, et supposons que ces 
trois axes, prolongés dans le sens des 

*1 y* * 

positives , soient respectivement ceux sur lesquels se mesurent les trois lon- 
gueurs . 

*. y., Vr 

K il d’autres termes , supposons que le demi-! axe des j positives se confonde 
avec le demi-axe des x positives; le demi-axe des y positives , avec une droite 
menée, dans le plan des x,jr, perpendiculairement à l'axe des x, et dirigée 
de manière à former avec le demi-axe des y positives, un angle aigu; enfin 
le demi-axe des * positives, avec une droite perpendiculaire au plan des 

45. 
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•t, j, et dirigée de manière à former, avec le dcmi-a.\c des z positive», un 
angle aigu. En remplaçant, dans les équations (3) et (a), 


*•» Ti, *. par *. ». *> 


et x, , y, , i, par x, y,, z, ,, on trouvera 

(S) 


et 


( 6 ) 


x — jc -t-^cos(y,x) -l- icos (z,x), 

A /V 

v = r cos (y,yO+* c °*(«,y.). 

, = z cos (z,z,, 7 ), 


x = JC -f- ^ 

y = * 


e°»(y,,X) . «»(«,,, X) 

/\ "+“ * A 1 

cos(x, X) cot (x,X) 

A A 

co5(y ,,Z) t co*!*!.,,!) 
cos(- 


(yCV) roi (/V) 


cos(x,Z) 

D'autre part, les trois longueurs 


X, Y, Z 


pourront être censées se confondre, en graudeur comme eu direction, 
avec les trois longueurs 

x,.., y..» ï.„i 

el si, en considérant l'angle solide (x, y, z), on nomme 

a . b y c les trois angles plans opposés aux trois arêtes x , y , z ; 
a, Ê, 7 Jé's trois angles dièdres opposés n ces angles plans; 

u, v les angles aigus formés par les trois arêtes x , y , z avec les perpen- 
» diculaires aux trois faces opposées à ces arêtes, on aura 

A * A A 

(y,z) =a, (z,x) = 6, (x,y)=c, 

■ : ' {y.,z.) = a, (z„x,) = ê, (x„y,)=y, 

(Y?Z) = *-a, (zC*) = r-€, (X ?\)~ #-/, 

(x,X)=X, (y?Y)=,tt, = 
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Cela posé, en ayant égard aux formules (i), ( 6 ), ( 8 ), ( 9 ) des page» 3<><j et 
3o8 , on trouvera . 

A ^ 

cos (y,*) = cose , cos,z,x) = cosfe , 

A A A 

005 (y» y») — sin (x,y) = siDC» cos(z,y t )= sio ( 2 ,x)coi(y„z.) = *in /mus a. 

A /N 

cos (z, z,_ ,) = cos (z, z) = COS V , 

cos (ï, , , X) = cos (Z, Y) — — cosê, cos Y) = cos'S^V) = — COS y. 

De plus, les longueurs 

y.. Y = y..„ Z = v, 

étant toutes trois comprises dans un même plan perpendiculaire à l’axe di>s x, 
et les deux longueurs 

y., z = *.., 

étant, dans le plan dont il s'agit, perpendiculaires l'une à l'autre, l'angle 
aigu 

, A » 

(y.. Y) 

aura pour complément l'angle 

(Z?Y) = «-a, 

nu son supplément a. On aura donc 

cos(y,,Y) = sina, 

et l'on trouvera de même 

. e « 

cos(x,,X)= sinë. , 

Knfin, les plans des deux angles 

^*j»y»)> (*j = (*j» x y , ,) 

étaut perpendiculaires l'un à l'autre, puisque le premier de ces deux plans , 
c’est-à-dire le plan des x , y , passe par l’axe des^, tandis que le plan (x,, x,, 
est perpendiculaire au même axe, le 7 * théorème de la page 3t 1 donnera 

A A A A 

cos (y,, X) = cos(x,,y,)cos l x, ,X) = cos(x,,y.) shio; 
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oCy.) 

A A 

sera le supplément de l'angle (x,y) = c, la valeur précédente de cos (y,,X> 
deviendra 

eos (y, , X) = — cos c sin é. 

Donc, en définitive, si l'on exprime, en fonction des oeuf angles 

« 

a, b, c, a, S, y, X, (i, v, 

les coefficients de x y y,z ou de a-, y, *, renfermés dans les seconds mem- 
bres des formules (5) et (6), ces formules sc réduiront aux suivantes : 

/ JC = x -h J O'S C -+- Z COS 
( 7 ) < y = j*sinc -+- ssin b cos a y 

\ * = 2 COS V , 

.r sin ? cos c + j cos C 

X » 

çosî 

y sin * — £ cos 9 

COS fi 

* 

CO» » 

On ne doit pas oublier que, dans les formules (y), ( 8 ), les trois cosinus 
cosX, cosfi, cosv 

sont liés aux sinus des angles 

a, b, c, a, ê, y 

par les équations ( 1 5) de la page 3a3, ce qui permet d'éliminer les trois 
angles 

X, p., v. 

Si , pour fixer les idées , on lire des équations dont il s'agit des valeurs dr 
cos X , cos fi , cosv , exprimées à l’aide des seuls angles 

b, c, a, €, 
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déjà renfermés dans les formules (7) et (8) , on aura 

cos I = sinr sin 6, cos fi = sin c sin a , cos v = sin b sin a ; 
et , par suite , les formules (7) , (8) donneront 

! x = x ■¥ y cos e -t- 2 cos b , 

9 = _ysin c -1- zsin b cosa, 

• = z sin b sin a ; 

I x = x — y col c — 1 cosec c cot ê , 
jr =s ( v — « cot a; cosec c , 
x = » eosec a cosec b. 

Les équations 1 g), (to) s'accordent avec des formules déjà connues. Elle» of- 
frent cela de remarquable, qu'elles renferment seulement lesdeux angles plans 

✓\ /S « ' 

o=( z, x), c = (x.yl, 

formés par les demi- axes des_y et z positives avec le demi-axe des x positives, 
et l'angle dièdre a compris entre les plans des deux angles b, c. Lesdeux 
dernières des équations (10) remplissent aussi cette condiliou , à laquelle la 
première des équations (10) satisfera elle-même, si l'on y substitue, à la placi- 
de cot ë, sa valeur déduite des formules (*7) et ( 35 ) du $ IV En i ffet . ces 
formules donucronl 

siu a cos 6 = sin c cos b — sin b cos c co» a , 
sin a sin 6 = sin b sin a. 


et, par suite, 


puis on en conclura 


- sinr cos 6 — sin b cos <- cos « 

COI 6 = : — 7 : » 

sin tsina 


COS€C C COt Ë = 


col b — cos » cot c 


Donc , les formules (io) peuvent s’écrire comme il suit 


/ rot £ 

i X = * — y COt C — t 

\ y ss (y — * cot a) cosec c , 

' z = : cosec ot coscc b. 


col b — cos a cot c 
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Au reste, pour obtenir immédiatement les formules (t t), il suffit de résoudre, 
par rapport à x, y, z , les équations (g). 

Dans le cas particulier où le point P est l’un de ceux que renferme le plan 
îles x ,y, les coordonnées 

z et . 

s évanouissent. Alors les relations linéaires qui, en vertu des formules (g) et 
(il), subsistent entre les coordonnées x , y et *,«», se réduisent aux 
suivantes : 

(lu' x = .v -f- I, cos c , t — J cos V ,• 

1 , 1 3) x = * — j col c, y — <) cosec c, 

qu’il serait d ailleurs facile d'établir directement. 
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MÉMOIRE 


SU» LIS 

FONCTIONS DE VARIABLES IMAGINAIRES. 


$ I" — Des expressions imaginaires , de leurs arguments et de leurs modules. 

Ainsi que je l'ai remarqué dans mon Analyse algébrique, une expression 
imngiruùre n'est autre chose qu’une expression symbolique de la forme 

“ -+- Sv — i, 

a, ê désignant deux quantités réelles. On dit que deux expressions imagi- 
naires 

a+ € \J— i , y ■+■ t 

sont égales , lorsqu’il y a égalité de part et d'autre , i° entre les parties réelles 
a et y\ a° entre les coefficients de y — i , savoir, S et à. L’égalité de deux ex- 
pressions imaginaires s’indique, comme celle de deux quantités réelles, par 
le signe = , et il en résulte ce qu’on appelle une équation imaginaire. Cela 
posé, toute équation imaginaire n’est autre chose que la représentation sym- 
bolique de deux équations entre quantités réelles. Par exemple , l’équation 
symbolique 

a + Sq‘ — * = •/ y 1 — i 
équivaut seule aux deux équations réelles 

a = y, ê — d. 

• * , ,1 

L’emploi des expressions imaginaires, en permettant de remplacer deux 
équations par une seule , offre souvent le moyeu de simplifier les calculs et 
d’écrire sous une forme abrégée des résultats fort compliqués. Tel est même 
le motif principal pour lequel on doit continuer à se servir de ces expressions 
Ex. il t». tt dt n.imnh., T. III. {30* Itw.J 46 
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i|ui, prises à la lettre et interprétées d'apres les conventions généralement 
établies, ne signifient rien et n’ont pas de sens. Le signe y — i n’est en quel- 
que sorte qu’un outil, un instrument de calcul, qui peut être employé avec 
succès, dans un grand nombre de cas, pour rendre beaucoup plus simples cl 
plus concises, non-seulement les formules analytiques, mais encore les mé- 
thodes à l'aide desquelles on parvient à les établir. 

Deux expressions imaginaires qui ne different l’une de l’autre que par le 
'igné du terme que renferme y — t, par exemple 

a -t- 6 y — i » a — 6 v — • • 

sont ce qu’on appelle conjuguées. 

Concevons maintenant que l’on effeetne l’addition ou la multiplication 
de deux ou de plusieurs expressions imaginaires , en opérant d’après les règles 
généralement établies, comme si y ( — ' était un facteur réel dont le entré fin 
égal à — i. On obtiendra pour résultat une nouvelle expression imaginaire, 
qui sera ce qu’on appelle la somme ou le proiluit des expressions données. 
Il est dailleurs naturel d'indiquer cette somme ou ce produit à l’aide des 
notations adoptées pour représenter la somme ou le produit de quantités 
réelles. C’est ce que l’on fait toujours. Lorsque l’on multiplie l’une par l’autre 
«leux expressions imaginaires conjuguées , le produit devient réel. On a effec- 
tivement 

(il (a + ëy ; — I ) (a — ë y' — I ) = a’ -t-ë’. 

Dans le cas particulier où les quantités réelles 

«, S 

se réduisent au cosiuus et au sinus d uu même are o, alors, de l’équalion [t) 
pilule k la formule 

(a) cos’ a -+- sin 1 0 = 1 , 

on tire 

(3) (cos a -t- y 1 — t sin si) (cos a — y/— i sin a) = t . 

Toute expression imaginaire 

a -t- ê\J—i 

peut être présentée sous la forme 

p (cos or -I- V - t sin s) , 
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P désignant une quantité positive et ® uu arc réel. Effectivement 1 , si I on 
pose 

a-*-€y — i = p (cos® -t- y — t sinml, 
ou, ce qui revient au même, 


■ 4 ) a—p cos ® , 6 = psin®, 

on tirera des équations (4), jointes à la formule (a). 


( 5 ) = 

puis, en supposant p positif, 


( 6 ) 

■ 7 ) 


p = ya’-éê’, 
x . « 

cos a = - - — !. . i sin ® = -r ■■ ■ • 

t/x’-t-é’ yi’-t-s’ 


et il est clair quon pourra satisfaire aux équations (7) par une valeur réelle, 
et même par une infinité de valeurs réelles de l'arc ®. Le facteur p, dont la 
valeur unique se détermine par la formule (6), est ce qu'on appelle le module 
de l'expression imaginaire 

a+eV— 1; 


l’arc ®est ce que je nommerai l’argument de cette expression. Si u désigne 
une des valeurs de cet argument, on vérifiera généralement les équa- 
tions (7) en prenant 

8 ) rz — to ± ikr. , 

A étant uu nombre entier quelconque ; et, par suite, les diverses valeurs de 
l’argument ® formeront une progression arithmétique dont la raison sera la 
circonférence an. Ajoutons que , si l'on désigne par ç un arc réel quelconque, 
une seule des valeurs de l’argument ® se trouvera renfermée entre les li- 
mites 

<p — n, <p-*-n. 

Comme il suffira de changer le signe de ® pour transformer l'une dans 
l'autre les deux expressions 

a -t- ê\'— 1 = p (cos® -t- y — 1 sin®) , a — 6 y 1 — 1 = p (cos® — y 1 — 1 sin®), 

il est clair que deux expressions imaginaires conjuguées offriront toujours, 

46 . 
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, avec un module commun équivalent à la racine carrée de leur produit , deux 

arguments égaux, au signe près, mais affectés de sigues contraires. 

Si l'on multiplie l’une par l'autre les deux expressions imaginaires 

cos a + y — i si n nr, cos u' + y — i sin b", 

dont sr, ss' représentent les arguments, et dont les modules se réduisent à 
l’unité, on trouvera 

{9) (cossr-Hy^ — 1 sinta) (cosa'-t-y — 1 sin s*) — cos(b-I-b') -t- y — 1 sin (tr-t-ar'). 

Par suite, si l'on multiplie l’une par l'autre les deux expressions imagi- 
naires 

a-t-Sy — 1 =.p (coso-t-y — 1 sine), a'-t-ê'y — 1 =p'( cosB'-t-^ — 1 sin b')» 

dont les modules p, p' peuvent différer de l'unité, on trouvera non-seule- 
ment 

(10) (*-4-gy — i)(*' 4 - 6 '\ — 1) = aa'— (aS'-ha'ê)tj — 1 , 

mais encore 

1 1) (a-^-S y — i)(a'-+-ê'V — 1) — pp' [cos(w 4 -sr')-Hyf — 1 siuB-f-s')]- 

Il suit de la formule (to), que le produit de deux expressions imaginaires a 
pour module le produit de leurs modules, et pour argument la somme de 
leuis arguments. D’ailleurs, le produit pp' étant, en vertu des formules {10) 
et {1 1), le module de l'expression imaginaire 

«a! — gg'-t-(ag'+ o-g) y^T, 

l'équation ( 5 ) donnera 

P 1 p ,J = (cm' — §6 («S' -hais /, 
ou, ce qui revient au même , 

( ■ a) (** + €*)(«'*-!- S") = (ota!- 66')» -h («(?+• «'g)>. 

La formule (9) n'est autre chose que la représentation symbolique des deux 
I quations léclles qui servent à exprimer le cosinus et le sinus de la somme 
de deux arcs en fonctions des sinus et cosinus de ces deux arcs. La for- 
mule (1 1), appliquée au cas où les quantités a, a', S, g' deviennent des nom- 
bres entiers, fait voir que, si l'on multiplie l’un par l’autre deux nombres en- 
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tiers dont chacun soit la somme de deux carrés, le produit sera encore mie 
somme de deux carrés. 

Si l’on multipliait l'une par l’autre trois, quatre, etc., expressions imagi- 
naires, alors, à la place de la formule (i i), on obtiendrait une formule ana- 
logue de laquelle on conclurait que le produit de plusieurs expressions ima- 
ginaires a pour module le produit de leurs modules , et pour argument la 
somme de leurs arguments. 

§ II. — Des variable* imaginaires. 

Lorsqu'on suppose variables les deux quantités réelles s , t, ou au moius 
l'une d'entre elles, l'expression imaginaire a: déterminée par la formule 

(i) xsi-l-tV — >i 

est ce qu'on appelle une variable imaginaire. 

Si l'on nomme r le module et p l'argument de la variable imaginaire ,r, 
on aura généralement 

(a) .r = r(cosp-)-v — i sin/>), 

r, p étant liés à s et t par les formules 

(3) s — rcosp, t = rsin p-, 

et il sera nécessaire que des deux quantités r, p, l'une, an moins, soit variable 
avec x. 

Rien n'empêche de cousidérer les quantités réelles s, t comme représen- 
tant les coordonnées rectilignes d'un point situé dans un plan donné. Alors 
les diverses valeurs de x que l’on déduira de la formule (i), eu attribuant 
aux variables s, t divers systèmes de valeurs, correspondront aux diverses 
positions que pourra prendre un point mobile P dans le plan dont il s'agit. 
Si les coordonnées J, t sont non-seulement rectilignes, mais rectangulaires, 
le module r et l'argument p , liés k s et t par les formules (3), représenteront 
le rayon vecteur mené de l’origine à ce point , et l'angle polaire que décrira 
ce rayon vecteur en tournant autour de l’origine considérée comme pôle; 
par conséquent, r et p seront ce qu’on appelle les coordonnées polaires du 
point P. 

Si, dans l'équation (■), on fait converger la variable s vers nnc certaine 
limite S, et la variable t vers une certaiue limite 7’, la variable x conver- 
gera elle-même vers une limite correspondante X qui sera déterminée par 
la formule 

X=S+ T*~. 
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Une expression imaginaire variable est appelée infiniment petite lors- 
qu'elle converge vers la limite zéro, ce qui suppose que, dans I expression 
donnée, la partie réelle et le coefficient de y' — t convergent en même temps 
vers celte limite. Cela posé , représentons par • 

a -+- ë y — I = p (cos sr+v — I siu o) 

une expression imaginaire variable, a, € désignant deux quantités réelles 
auxquelles on peut substituer le module p et l'argument s. Pour que cette 
expression soit infiniment petite, il sera nécessaire et il suffira que son mo- 
dule p soit lui-même infiniment petit. 

§ III. — Sur les /onctions de variables imaginaires , ef sur celles rie ces /onctions tjue l'on 
nomme entières ou rationnelles. 

Les variables imaginaires peuvent être soumises, aussi bien que les varia- 
bles réelles, à diverses opérations dont les résultats sont des fonctions de ces 
variables. Ces fonctions se trouvent complètement définies quand les opé- 
rations ont été définies elles-mêmes , et quand on a complètement fixé le 
sens des notations employées dans le calcul. 

Ainsi, par exemple, eu vertu des définitions et conventions admises dans 
le jj I er , la somme, ou le produit de plusieurs expressions imaginaires 

a -b S y — i, o'-t-ë'v'— 7, o'-t-ê'v’ — I,. . ., 
ne sera autre chose que l'expression île même forme à laquelle on parvient 
quand on ajoute entre elles, ou quand on multiplie l'une par l'autre les ex- 
pressions données , en opérant, d'après les règles établies pour les quantités 
réelles, comme si V— i était un facteur réel dont le carré fût égal à — i ; et 
cette somme ou ce produit s’indiquera toujours à l’aide des notations dont on 
se sert pour représenter la somme ou le produit de quantités réelles. Donc, 
si l'on nomme 

bi C,...,x, j, s,.., 

plusieurs coostautes et variables imaginaires, les valeurs des fonctions de x 
représentées par les notations 

x -r-a, x+a-hb ,. . ., ax, abx, abex,..., 

et des fonctions de x , jr, s , . . . représentées par les notations 

••• , -'ui.it ot: ' inp f. Utts^i'iijwnn MVmt* Ortu •toi -xiori-i'i . 

x-bj, x-bjr-bs,..., xj, xyz ,.. ., axyz ,. . ., 

seront toujours complètement déterminées. 
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De la notion des produits, on passe immédiatement, comme l’on sait, à 
celle des puissances entières. En effet , si l'on désigne par n un nombre en- 
tier quelconque, et par x une variable réelle, la n' rmr puissance de. r, repré- 
sentée par la notation x ", ne sera autre chose que le produit de n facteurs 
é(;aux a x. Or il suffira évidemment d'étendre cette définition et cette nota- 
tion au cas même où la variable x devient imaginaire, pour que la fonction 

x" 

soit toujours complètement déterminée 

Si l’on nomme r le module et p l'argument de x, alors, en vertu de la 
dernière des propositions énoncées dans le § I n , x” aura pour module le pro- 
duit r“ de n facteurs égaux à r, et pour argument la somme np de n quan- 
tités égales à p. On aura donc 

(i) x* = /•" (cos np 4- y' — i sitmp). 

Ces principes étant admis, une fonction d'une ou de plusieurs variables 
imaginaires pourra être considérée comme complètement déterminée, quand 
elle résultera d'une ou de plusieurs opérations dont chacune sera une addition, 
une multiplication ou l'élévation d'une expression imaginaire variable à une 
puissance entière. En effet, pour obtenir la valeur d'une telle fonction, il 
suffira d’effectuer, l'une après l'autre, les opérations dont il s’agit. Les fonc- 
tions ainsi construites avec des variables imaginaires sont appelées Jonctions 
entières de ces variables, c’est-à-dire qu’on leur donne le nom assigné aux 
fonctions de même nature, construites avec des variables réelles. Cela posé, 
les fonctions entières de variables imaginaires jouiront évidemment des 
mêmes propriétés que les fonctions entières des variables réelles , et vérifie- 
ront les mêmes formules. Ainsi, en particulier, la somme ou le produit de 
plusieurs variables imaginaires , tout comme la somme ou le produit de plu- 
sieurs variables réelles, offrira une valeur iiulépcndante de l'ordre dans le- 
quel les additions ou les multiplications seront effectuées Ainsi encore les 
deux formules 

(x +jr)(x—j) = .r* — 

(x 4 -jrf = X* 4- IX J 4- 

et les formules plus générales 

(a) X" — ff =. (x — j){x"-' 4- x"-’j4- ... 4- Xf' ' 4 -Jr"), 

(3) (i 4/)" = *" + /ur"''/ + J*-’ J 1 4 ... 4/, 
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(4) x”-" = x"'x", 

(5) (xy-f = *-/•, 

(6) (*r = *■“, 

dans lesquelles m et n désigneront des nombres entiers quelconques , subsis- 
teront pour des valeurs imaginaires, aussi bien que pour des valeurs réelles 
des variables x,jr. 

Les opérations inverses de l'addition et de la multiplication peuvent être 
effectuées sur des variables imaginaires, aussi bien que sur des variables 
réelles. Il est naturel de désigner, sous les mêmes noms, dans les deux cas, 
ces opérations inverses et leurs résultats, et de représenter ces résultats à 
l'aide des mêmes notations. C'est ce que l’on fait, autant qu'il est possible. 
Entrons, à ce sujet, dans qnelques détails. 

Étant données deux variables réelles ou imaginaires x et /, la soustrac- 
tion ou l'opération inverse de l'addition consiste à trouver, par exemple, une 
nouvelle variable z qui , ajoutée à la variable X , reproduise la variable /, et 
vérifie en conséquence la formule 
(?) x+z=j. 

Le résultat de la soustraction s'appelle dijjérence. Or comme, pour tirer de 
l'équation (l) la valeur de z, il suffira d'ajouter — x aux deux membres, il 
est clair que la différence z de/ à x sera déterminée par la formule 

8) t=jr — x, 

et représentée, pour des valeurs quelconques de x et y, par la notatiou 

j-x. 

Ainsi la soustraction peut être réduite à l'addition; et, pour soustraire la va- 
riable x de la variable/, il suffira d'ajouter à cette dernière la variable — x 
1,8 division n'étant autre chose que l'opération inverse de la multiplica- 
tion, pour diviser/ par x, il suffira de chercher la valeur de z qui, multi- 
pliée par.r, reproduit/ - , et vérifie en conséquence la formule 

( 9 ) XZ —jr. 

Le résultat de la division s'appelle quotient ou rapport géométrique. Le quo- 
tient de/ par x s’indique, pour des valeurs quelconques réelles ou imagi- 
naires de x , à l'aide de la notation 

y 

— » 

X 
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en sorte que I équation (9) entraîne toujours la suivante 
(10) z= r -. 

1) ailleurs, si Ion nomme r, r' le module des variables x,y, et p, p' leurs 
arguments, on aura 

x = r(cosp + \l— 1 sin p), y = r' (cos// -+■ v ' -Tsinp'), 
et, pour tirer la valeur de z de 1 équation (9), réduite à la forme 
rz (cos p + \'— 1 sin p) — r' (cos p' -4- y — 1 sin//) , 

il suffira évidemment de multiplier les deux membres, 1" par le facteur 
a" par le facteur 

cos p — — 1 sin p. 

En opérant ainsi, on trouvera, pour des valeurs du rapport - = 2, 

") ~ X = J T 008 s' n (P'—P)] > 

et l’on pourra , en conséquence, affirmer que le rapport de deux expressions 
imaginaires a pour module’ lé rapport de leurs modules, et pour argument ta 
différence de leurs arguments. Cette proposition, qui pourrait évidemment 
se déduire de celle que nous avons énoncée à la fin du $ I", prouve que le 
quotient de deux variables imaginaires est toujours complètement déterminé, 
à moins que le diviseur y ne s'évanouisse avec son module /•. 

Dans le cas particulier où jr se réduit à l'unité, le rapport 2, réduit à -, 

devient ce que nous appelons l'expression ou la variable inverse de x. Alors 
la formule (11) donne 

(ta) ^ ~ (cosp — V — t sin/>). 

Donc V inverse de la variable imaginaire x offre un module inverse du 

module de x, avec un argument égal, au signe près, à l’argument de x. 
mais affecté d'un signe contraire. 

Comme on aura d'ailleurs, en vertu des formules (t 1) et t ta), jointes à lu 
formule (1 1) du § 1 er , 

(i3) r -=jX-- 

' X J X 

Ex. d An. et de Phys, math., T.IU,(îMl* lin.) 4? 
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il est clair que, |>our diviser^ par x, il suffira de multiplier je par l'inverse 
de x. Ainsi le rapport de deux variables imaginaires est le produit de la 
première par l'inverse de la seconde. Cette proposition, jointe à celle que 
nous avons énoncée tout à l’heure, permet de substituer une multiplication 
à une division. 

Une fonction d'une ou de plusieurs variables imaginaires est appelée ra- 
tionnelle lorsqu'elle est le résnltat de plusieurs opérations dont chacune se 
réduit à une addition, à une multiplication, à la formation dune puissance 
entière, on k une division. Cela posé, les fonctions rationnelles de variables 
imaginaires jouiront évidemment des mêmes propriétés que les fonctions 
rationnelles de variables réelles, et vérifieront les mêmes formules. Ainsi , 
■■n particulier, toute jonction rationnelle pourra être réduite au rapport de 
deux Jonctions entières ; et , de plus, un tel rapport ne sera point altéré si 
ses deux termes sont multipliés ou divisés par un même facteur. Ainsi , en- 
core, on tirera de la formule (4), pour des valeurs imaginaires, aussi bien 
que pour des valeurs réelles de x. 



Ajoutons que, pour obtenir une définition générale de x m , dans le cas ou m 
désigne une quantité réelle, positive, nulle ou négative, mais dont la valeur 
numérique est un nombre entier, il suffira d'étendre la formule (i4) au cas 
même où l'exposant in devient nul ou négatif. En effet, si, n étant un num- 
brr entier quelconque. Ion remplace successivement, dans cette formule, 
m par ïéro et par — n , on trouvera 

« 5 i x“= I 

et 



Il est bon d'observer quen désignant, comme ci-dessus, par r le module 
et par p l'argument de x, on tirera' de la formule (16), jointe aux équa- 
tions (11 et (il), 

(•7) x~" = r~" (cos np — y' — t sin np). 

Cela posé, si l'on nomme a une quantité positive ou négative dont la valeur 
numérique soit un nombre entier n, on aura, en vertu des formules (1) 

*(• 7 ). 

( • 8) x" = r* (cos ap -h y — 1 sin <*/»). 
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§ IV. — Sur Us fouettons algébriques et irrationnelles de variables imaginaires. 

On est conduit à la notion des fonctions algébriques et irrationnelles, lors- 
qu’on cherche à effectuer l'opération inverse de celle qui a pour objet l’élé- 
vation d une variable à des puissances entières , ou à généraliser l'emploi de 
la notation par laquelle on exprime ces puissances, et à étendre cet emploi 
au cas même où les exposants deviennent fractionnaires ou irrationnels. Pour 
bieu comprendre ce que nous devons dire à ce sujet, il est nécessaire de 
rappeler d abord eu peu de mots lu définition générale des racines et la dé- 
finition des puissances fractionnaires ou irrationnelles d'une quantité positive. 

l/'opération inverse de celle qui a pour objet l’élévation d’uue variable à 
la n* 4 ™' puissance, la lettre n désignant un nombre entier quelconque, c’est 
ce qn’on appelle l 'extraction de la racine du degré n. Ainsi , extraire la ra- 
cine n‘ im * de la variable réelle on imaginaire x, c’est tout simplement cher- 
cher une autre variable j dont la ré*™ puissance reproduise x. eti sorte 
qu’on ait 

(0 y=x. 

D’ailleurs cette équation admet géniralemeut n racines dont une seule est 
réelle et positive, quand ou suppose que la variable x elle-même est réelle 
et positive. Adoptons cette supposition, et, en désignant, suivant l'usage, 

m 

par y’x la racine n ,>mr et positive de x, faisons, pour abréger. 


(a) x = yx. 

On aura 

3) x — x"; 

et si, en nommant <i un nombre entier quelconque, on éleve les deux mem- 
bres de la formule (3) à la puissance du degré a , on trouvera 

(4) x* = x"*. 

Or, pour obtenir la définition générale de x*, dans le cas où l’exposant a de- 
vient fractionnaire, il suffira detendre à ce cas la formule (4). En effet, si , 

dans cette formule, on remplace successivement a par ^.et par elle don- 

nant 
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en sorte que x " ne différera pas de \‘x. Il y a plus; si l'on attribue succes- 
sivement à la constante a les valeurs négatives — — - » la formule (4) 

donnera 



et , par suite, la quantité positive x~“ sera toujours inverse de x“, c’est-à-dire 
égale à tout comme , en vertu de la formule ( 1 6 ) du § III, x _< est inverse 

de x, et x n de x m . Ajoutons que, si la constante a, étant positive ou néga- 
tive, a pour valeur numérique un nombre irrationnel jjl, on pourra obte- 
nir de ce nombre irrationnel des valeurs aussi approchées que l'on voudra , 

exprimées par des nombres fractionnaires. Or, soit ^ une de ces valeurs ap- 
prochées. Eu vertu de la définition généralement admise par les géomètres , 
les puissances irrationnelles 

x et x - ' 

ne seront autre chose que les limites vers lesquelles convergeront les puis- 
sances fractionnaires 

m 

x» et x 


tandis que le degré de l'approximation croîtra indéfiniment. 1) ailleurs, ces 
dernières puissances se réduisant toujours à deux nombres inverses l'un de 
l'autre, on pourra en dire autant de leurs limites, eu sorte qu'on aura 
encore 


(1) 


En résumé, si la variable x est réelle et positive, alors, parmi scs racines 
du degré n, c'est-à-dire parmi les valeurs de y propres à vérifier l’équa- 
tion f i } , une seule sera réelle et positive. Si, en désignant cette racine 
positive par la lettre x , on veut déterminer complètement la valeur de la 
fraction 

x*, 

il suffira, quand l'exposant «sera fractionnaire, de recourir à lequation(4), 
et, dans le cas contraire, de faire converger un exposant fractionnaire vers 
la limite a. 
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Considérons maintenant le cas général où la variable x est imaginaire. 
Nommons r le module , et p l'argument de cette variable. Les diverses 
racines n""" de x seront toujours les n valeurs de y propres à vérifier 
l'équation (l). Soient p et or le module et l'argument de l'une quelconque de 
ces valeurs; on aura, non-seulement 

X~r (cos p +\J — t sinp), y = p(cos et + y'— ■ sin vs), 

mais encore, en vertu de la formule (i) du § III, 

/" = p*(cos na+V — t sin ta); 

< !r , t'. ' • • î|»/ ! 

et puisqu’à une expression imaginaire donnée correspond toujours un vol 
module, les deux modules 

P”> r 

des expressions égales y* et x seront nécessairement égaux entre eux. Un 
aura donc 

(8) p" = r; 
et, par suite, la valeur de j'” étant réduite à 

y m = /-(cosnn •+- y — i sin ns), 

l’équation (t) donnera 

cos h or -t- V — t sin n a — cos p- 4 - y' — t sin p, 

ou, ce qui revient au même, 

(9) cos n a — cos p, sin no = sin p. 

Or ou tirera de l'équation (8) 


ou, ce qui revient au meme, 
(10) 


p = r". 


De plus, en vertu des formules (9), l'arc ne admettra uue infinité de valeurs 
équidistantes; mais, comme ces valeurs se réduiront aux divers termes d'une 
progression arithmétique dont la raison sera la circonférence att, elles coïn- 
cideront précisément avec les diverses valeurs que peut admettre l’argument 
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fi île la variable x. Doue, par suite, les diverses valeurs des inconnues et 
et y seront celles que Pou pourra déduire des formules 

(") a = î 


(ta) 


jr = r" (' 


cos - -4- y — 1 sin 




en y substituant pour/) Pun quelconque des arguments de la variable x. 

11 impolie beaucoup de distinguer les unes des autres les diverses valeurs 
de y qui peuvent se tirer de la formule (ta), et l'on s’exposerait à introduire 
une étrange confusion dans le calcul, si ou les désignait toutes indistincte- 
ment par la notation 

\£. 

Il est donc nécessaire de n'appliquer cette notation qu’à une seule des ra- 
cines n Um “ de x, convenablement choisie. D'ailleurs, la racine que Ion choi- 
sira devra évidemment remplir deux conditions. En premier lieu , elle devra 
se réduire, pour une valeur réelle et positive dex, à la raciue que nous 
représentons alors par la notation 

n i 

yx ou X". 

En second lieu, elle devra se réduire à y — i , quand on posera n — a et 
x = — i . Or ces conditions seront remplies si, dans le second membre de 
la formule(ia), on réduit toujours l anglc p à celui des arguments de la va- 
riable x qui se trouve compris entre les limites — », en faisant coïncider/) 
avec la limite supérieure », dans le cas particulier où la variable x devien- 
drait réelle et négative. En effet, l’argument p étant choisi comme on vient 
de le dire, on aura, 1 “ pour une valeur réelle et positive de x, 

P = o, ;=o, x=r; 
pour x = — i , et n as a, 

P * 

/> = rr, - = -» r= i ; 

* ’ « a 

et U formule (ta) douncra, dans le premier cas, 


J = X* 13 yX; 
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Le choix que nous venons d’indiquer est celui auquel nous nous arrêterons, 
et, en conséquence, nous poserons 


C'3) 


\ Jf 


= r" (|cos ^ ■+■ y — 1 s ' n ' 


p étant le module de x compris entre la limite inférieure — ît, qu’il ne doit 
jamais atteindre, et la limite supérieure tt, qu il atteindra si l’on attribue à 
la variable .r une valeur réelle, mais négative, 

Il est bon d’observer qu'on satisferait encore aux deux conditions énoncées 
si, dans la formule (t3), on attribuait toujours à l’argument p une valeur 
comprise entre les limites 


9 - «. 


•. -Il T t.i liuit 
lit fl : n loi >■) i. I *ib 'i - 

lutte de ces limites étant exclue, et ç étant an angle positif inférieur à a ; 
ou même si , en considérant l’argument p comme représentant un angle po- 
laire, on faisait varier cet angle polaire, suivant l’usage reçu dans la géomé- 
trie analytique, entre les limites 

' •*, "luiiiiTiiiuii *dl j*ri 'tv lia l >;ci ui'Hi ,f>rrt'é b>iu alto’lbuir < 

a — n = o a + tt = an, 

sans lui permettre néanmoins d’atteindre jamais la plus grande de cés deux 
limites. Mais, dans celte dernière hypothèse, il suffirait d’attribuer à la va- 
riable x, supposée réelle et positive, un accroissement infiniment petit, 
' lu i •xtti'fi AôHiilnréftd â tu >■ ,riotlir>tll^tMni« 'ari*- 

dans lequel le coefficieot dey — t fût négatif, pour que la fonction yx 
changeât brusquement de valeur; et l’on évite cet inconvénient en s'arrêtant 
à la supposition que nous avons admise. 

En résumé, nous supposerons toujours, dans ce qui va suivre, la valeur 

de y’x déterminée par la formule (t3), dans laquelle l’argument p de x ne 
pourra varier que depuis la limite — n exclusivement jusqu'à la limite n 

' y '*• 

inclusivement, l-e sens de la notation yx étant ainsi fixé, si l'on pose, pour 
abréger, 

*= v-*\ 


x = x" 
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cl même on tirera de celle dernière formule, en élevant le» denx membres 
.1 une puissance entière dont le degré soit représenté par a , 

X* = x"“. 

On se trouvera ainsi ramené à l'équation ( 4 ), déjà établie pour le cas où la 
variable x était réelle et positive, et l'on peut ajouter que, si, dans cette 

équation, l'on substitue à x =yx sa valeur tirée de la formule (i 3 ), on 
verra reparaître l’équatinn (18) du § III, savoir, 

f 1 4) x“ = r* (cos a p -t- y — T sin ap) . 

Cela posé, rien n empêchera d étendre les définitions et conventions admises 
dans le cas où la variable x était réelle et positive, au cas où cette variable 
devient imaginaire. C’est ce que nous ferons; et, en conséquence, pour dé- 
finir la valeur de x® correspondante à des valeurs fractionnaires positive» 
on négatives de l’exposant a, nous étendrons à ces valeurs fractionnaires de« 
l'équation (4), ou, ce qui revient au même, la formule fl4); puis, quand 
I exposant a deviendra irrationnel , nous regarderons la puissaucc irration- 
nelle x“ comme la limite vers laquelle convergera une autre puissance dont 
l’exposant fractionnaire s'approchera indéfiniment de la limite a. Nous par- 
viendrons ainsi à fixer, pour une valeur réelle quelconque de l'exposant a, le 
-.eus qui devra être attaché à la notation x*, et qui se trouvera, dans tous 
les cas, déterminé par la formule (t 4). 

Ou nomme Jonction alÿcbiii/ue irrationnelle celle qui est le résultat de 
plusieurs opérations algébriques dont chacune se réduit à une addition, à 
une multiplication, à une division, ou à la formation d’une puissance entière, 
fractionnaire ou irrationnelle. I.cs fonctions algébriques irrationnelles de va- 
riable» imaginaires jouissent de propriétés aualogucsécellesdesfottctionsalgé- 
hriques irrationnelles de variables réelles, et vérifient des formules du même 
genre. Seulement , plusieurs de ce» formules ne subsistent que sous certaines 
conditions, et entre certaines limites, quand les variables deviennent imagi- 
naires. Ainsi, par exemple, a, h, c,. . . étant des exposants réels quelcon- 
ques, et x, jr, z ,. des variables imaginaires, les formules 

( 1 5 ) x"x* = x"* 4 , x"x*x r = x“ 4 *“ c ,. .. 

subsisteront pour une valeur quelconque de x. Mais on ne pourra pas eu dire 
autant de» formules 

(ifi) = .r , y a z a = {xjz)°,.... 
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les arguments des variables 
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P, {*, ?, ■•■ 


x, 7, z,..., 

en supposant chacun de ces arguments supérieur à la limite — r . , mais in- 
férieur ou tout au plus égal a tr, les formules (iG) subsisteront sous la con- 
dition que la somme 

p->~pf ou p + p' + p’,... 

des arguments des diverses variables soit elle-même supérieure a — tr, et 
inférieure ou tout au plus égale à n. 

§ V. — Sur tri fontiinnt exponentielles, trigonomdtriques rt logarithmiques de variables 

imaginaires. 

Ainsi que nous l’avons remarqué dans le § III, une fonction de plusieurs 
variables imaginaires offre une valeur complètement déterminée, quand elle 
se réduit à une fonction entière de ces variables. Il y a plus; cette -proposi- 
tion , qui reste vraie quel que soit le nombre des termes compris dan» la 
fonction entière , peut être évidemment étendue au cas même où le nombre 
de ces termes devient infini , et où cette fonction est représentée par la 
somme d'une série convergente. Pour qu’une telle fonction soit complète- 
ment déterminée, il suffit que Ion attribue à la variable ou aux variables 
quelle renferme, des valeurs qui laissent subsister la convergence de la 

série. 'ttà* Wifi ' 

Cela posé, concevons qu'une fonction de x , représentée par une certaine 
notation, soit développable, pour des valeurs réelles de la variable x, en une 
série ordonnée suivant les puissances ascendantes de cette variable. Si cette 
série reste convergente pour des valeurs imaginaires de x, comprises entre 
certaines limites , elle offrira un moyen facile de fixer entre ces limites le 
sens de la notation dont il s'agit; et, pour y parvenir, il suffira de considérer 
cette notation comme propre à exprimer la somme de la série, tant quelle 
demeure convergente. * 

Pour montrer une application de ces principes, considérons en particulier 
les trois fonctions que l'on nomme exponentielle népérienne , cosinus et 
sinus, et que l’on représente par les notations 

e*, cosx, sinx, 

la lettre e désignant la base des logarithmes népériens. En raisonnant comme 
fer. *Aa. ad: Pk. «ut., T. tu. ;36* lirr.) 4# 
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je l'ai fait dans mon Analyse algébrique, on établira sans peine les formules 
connues 


(*) 


<r* = i -t- ‘ 


x> 

I .a 


i . a . 3 


(») 


COS X = I — 


•T* 

n.3 + • • • ■ 


et l'on prouvera que les séries comprises dans les seconds membres de ces 
formules restent convergentes pour une valeur quelconque réelle ou imagi- 
naire de la variable x. Cela posé, pour fixer, dans tous les cas possibles, le 
sens des notations 

e*, cos x , sin x , 

il suffira évidemment de suivre la règle énoncée et d étendre les formules (t) 
et (a) au cas même où la variable x devient imaginaire. 

Ajoutons que, si l’on désigne par A une quantité positive et par a le lo- 
garithme népérien de A , l'équation 

(3) A —e'' 

entrainera la suivante 

(4) A‘ = er\ 

quand la variable x sera réelle; et qu'il suffira d étendre la formule (4 au 
cas où x deviendra imaginaire, pour fixer, dans ce dernier cas, le seus qui 
devra être attaché à la notation A x . Au reste, pour déterminer, dans tous les 
cas possibles, la valeur de l'exponentielle A J , il suffirait encore de la consi- 
dérer comme uue expression propre à représenter toujours la somme de la 
série convergente , qui représente le développement de celle meme exponen- 
tielle, dans le cas où x est réel. 

f .es exponentielles, les sinus et les cosinus, définis comme ou vient de 
l'expliquer, jouissent, quand les variables sont imaginaires, de plusieurs pro- 
priétés remarquables. Quelques-unes de ces propriétés, par exemple celle- 
qu’expriment les formules 

j A*+> = A x . A> , 

cos (x -t-ÿ) = cosx cosj — sin x »iu_^, 
sin (x -t -y) = sin x cos ?- -t- sin_y cosx, 
sont précisément celles qu'offraient déjà les fonctions semblables de variables 
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réelles. D’autres propriétés des luénics fonctions se rapportent spécialement 
au cas où les variables deviennent imaginaires. Telle est, en particulier, la 
relation importante qui existe entre les deux lignes trigonométriques sin x , 
cos je et r"’ - '. Cette relation, qu’Euler a découverte, et qui se déduit immé- 
diatement des formules (i) et (a), se trouve exprimée par la suivante 

(7) e T ’~ = cosx -r- y — t sin x. 

Elle entraine immédiatement les deux équations 


«) 


sin .r = 



en vertu desquelles le sinus et le cosinus d'un arc réel x peuvent être expri- 
més à laide d'exponentielles que je nomme, iy cette raison, trigonomé- 
triques, c’est-à-dire à l aide d'exponentielles dont les exposants n'offrent pas 
de parties réelles. Les coefficients de y — > , dans ces exposants, sont les ar- 
guments des exponentielles trigonométriques. Si, la variable or étant suppo- 
se non plus réelle, mais imaginaire, on nomme rie module et p I argument 
de cette variable, on aura , en vertu de la formule (7), jointe à l'équation (al 

du S H, 


9) x = re p '~‘. 

Ainsi une variable imaginaire quelconque est équivalente au produit de son 
module par l'exponentielle trigonométrique qui a pour argument l'argument 
même de la variable. 

I, 'opération inverse de celle qui donne pour résultat une exponentielle, 
fournit précisément ee qu'on appelle un logarithme. Ainsi, par exemple, les 
divers logarithmes népériens de x ne sont autre chose que les diverses va- 
leurs de jr propres à vérifier la formule 

10) e r = x. 

t _/*■. 

Dans le cas particulier où la variable x est réelle et positive, un seul des lo- 
garithmes népériens de x, celui-là même que l’on désigne par la nota- 
tion I (x), est réel et positif. Dans le cas où x devient imaginaire, on tire 
des formules (9) et (10) ' , 

(11) , 

^ Af «A. . c -i A *. 

Soit d'ailleurs 

jr — u + vq~i 

une quelconque des valeurs de y . les lettres u, v désignant deux quantités 

48 . 
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réelles. La première des équations (5) donnera 

e r = e“e' /r *. 

Donc rcxponcntielle e 1 aura pour module e", et pour argument t>. Mais, en 
vertu de la formule ( 1 1 ), la même exponentielle a pour module r, et pour 
argument l'angle p. Donc, puisqu'à une expression imaginaire correspondent 
toujours un seul module et une infinité d'arguments qui forment les divers 
termes d'une progression arithmétique dont la raison est atr, on aura, d’une 
part, 

e*=r, 

par conséquent 

(ta) ^ « = K''), 

et, d'autre part, 

(t3) v = p, 

p désignant l'un quelconque des arguments de la variable x. Donc, par suite, 
les diverses valeurs Aejr seront toutes comprises daus la formule 

!'4) J — l(r)-t-pV — '• 


Parmi ces valeurs, il importe d’en choisir une à laquelle on applique con- 
stamment la notation I (x). Or, pour y parvenir, il est naturel de nous 
conformer encore ici à la règle que nous avons suivie dans le précédent pa- 
ragraphe, quand nous avons fixé le sens qu'il convenait d’attacher à la nota- 
tion •r". C’e8tceque nous ferons, et, en conséquence, nous supposerons 


(i5j \(x) — \(r) + py - i, 

la lettre p désignant, nou plus l’un quelconque des arguments de lu va- 
riable x, mais celui des arguments de celte variable qui, étant supérieur à 
la limite — ir, est en même temps inférieur, on tout au plus égal à ir. Cet 
argument s'évanouira quand la variable x sera réelle et positive, et alors, 
x étant égal à r,la formule (i5) sera vérifiée, puisqu'elle donnerai (x) = 1 (r . 

Après avoir fixé, comme on vient de le dire, le sens qui devra être at- 
taché, pour des valeurs quelconques réelles ou imaginaires dex, à la nuta- 
tion lfx), ou, eu -d'autres termes, la valeur du logarithme népérien que 
cette notation représente, on déterminera sans peine le sens qu’il convient 
d'attribuer généralement à d'autres notations par lesquelles on exprime, 
quand x est réel, des fonctions dont la définition peut se déduire de celle 


* 


» 


Digitized by Google 



( 38 . ) 

du logarithme népérien, par exemple, le sens qu’il convient d’attribuer aux 
notations 

L(x), x“, 

l'exposant a étant réel ou imaginaire, et la lettre I, indiquant un logarithme 
pris dans un système dout la base a ditïère du nombre e. En effet , pour y 
parvenir, il suffira détendre les formules 

(•6) L(*) = Jg> 

(17) x “ 

qu’il est facile d’établir, quand i et a sont réels, au cas même ou X et a 
deviennent imaginaires. Cette convention étant adoptée, on aura, en vertu 
des formules (i 5 ) et (t6), 

>■<*>=!£’ -ifoé 3 '- 

ou, ce qui revient au même, 

(.8) L(x)= L (r) + p L(o) V^T- 

De plus, si l'on pose 

n = a -t- 6 ^ — i , 

rt et ê étant réels, on aura 

a l(x) = a l(r) — §p + [ap+ 4 \ (r)] \J — i; 
et, par suite, la formule (17) donnera 
x* _ e «tW— tr 


ou, ce qui revient au même, 

(19) x* = r* e-** 

Dans le cas particulier où l’exposant a est réel , on a 

a— a, ë = o, 

et l’équation(i9), réduite à 

(ao) ’ x a = r° 

peut encore, en vertu de la formule (7), s’écrire comme il suit: 

(ai) x° = r* (cos ap -+- y ' — . sin ap)- 

On se trouve ainsi ramené, par la considération des exponentielles, à la va- 
leur de x“ déterminée par la formule (ni) du § IV ; et l’on voit en même 
temps que cette formule, relative au cas où l’exposant a est réel, peut être 
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non-seulement étendue au cas où l’exposant devient imaginaire, mais encore 
remplacée avec avantage par une autre, plus concise, savoir, par l'équa- 
tion (ao). 

Considérons maintenant l’opération inverse de celle par laquelle on déter- 
mine le cosinus ou le sinus de la variable x. Cette opération donnera pour 
résultat une nouvelle variable y qui vérifiera la formule 

taa) cos j- = x, 


ou 

■ a3 j siu y = x. 

Si d'ailleurs x , étant réel, offre une valeur numérique inférieure a limité, 
une seule des valeurs de y sera représentée par la notation 


arc cos x. 


a laide de laquelle nous désignons toujours un arc renfermé entre les li- 
mites o, 71 , ou par la notation 

arc sin x, 

a l'aide de laquelle nous désignons toujours un arc renfermé entre les li- 
mites — 7:, -t- s. Eu étendaut les mêmes notations au cas où x devient ima- 
ginaire , ou doit nécessairement appliquer chacune d'elles a une valeur de y 
tellement choisie, que celte valeur coïncide, quand y est réel, avec la 
fonction alors exprimée par arc cos x , ou pur arc sin x. Cetto condition est 
remplie quand on détermine arc cos x et arc siu x à l’aide des formules que 
j'ai données dans mon Analyse algébrique, et que je vais rappeler. 

Si l'on pose, pour plus de commodité, 

x = s -+- y — i , y — u - 1- p V — • » 


s. t, u , vêtant réels, la formule (a a) donnera 
t -t- I V 1 — 1 = cos ( U 4- V \ — 1 ) , = 


sin H y — 1 1 


ou, ce qui revient au même, 
e’-h e~ 


(a4) 

( >n aura, par suite, 

(*5) 

et l’on en conclura 


- cos u — s, 


e co« « sin# 


- sin u — — t. 


cos u *in 


j» / 
ci» 1 u sin 1 » 




■r*- 
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De cette dernière formule, combinée avec l'équation 
co»’ u -t- sin 1 u = i , 

on déduira sans peine les valeurs de cos 1 «, sin’n; et, en posant, pour 
abréger, 



D'ailleurs, en vertu de la première des formules (a4), ' 4 et cosu seront de* 
quantités de même signe. Donc la première des équations {27) donnera 

ia8) cosu = J. 

On satisfait à l'équation (28) en posant 

( 29) u — ± arc cos - ± aAir, 

k étant un nombre eutier. Mais, si l’on veut que la variable 

y = «h-»\C7 

se réduise à la quantité réelle 

arc cosx, 

quand x, étant réel, offrira une valeur numérique inférieure à l’unité, c'est- 
à-dire, en d'autres termes, quand on aura 

t — o, 

et, par suite, 

x = s, S= t, T— o, e = o, 

il faudra nécessairement supposer, dans la formule (29), A =o, et réduire 
en même temps an signe + le double signe placé devant l'arc qui a pour 

cosinus le rapport ’ ; il faudra donc prendre 
(3o) «= arc cos ^ • 

La valeur de u étant ainsi déterminée, sinu sera positif, a moins que I ne 
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s’évanouisse, et la seconde des équations ( 17 ) donnera, en général , 

( 3 i) sm u = T - 

Cela posé, la première des formules (a5) donnera 

( 3 ,) o=l (iTn 

le double signe ^ devant être réduit au signe - ou au signe + , suivant que t 
sera positif ou négatif. Comme on aura d'ailleurs 



les formules (a 6 ) donneront 

u* — J — i) 

et, par suite, la valeur de v pourra être réduite à 
(33) o = + l(S-+- T), 

la détermination du signe devant s’effectuer conformément a la réglé 
énoncée. En d autres termes * on aura 


(34) v= — 

et celle des valeurs de 

jr=u + f V e - », 

qu il conviendra de représenter par la notation arc cos 1 , sera déterminée 
par la formule 

( 35 ) arc cos x = arc cos — 1(5+ T). 

ou, ce qui revient au même, par la formule 

(36) 


nrccosx = arc cos ^ — 1 l(£-t- T), 


le signe rp devant être réduit au signe — ou au signe -t-, suivant «pie t sera 
positif ou négatif. 

lorsque x, étant réel, offre une valeur numérique inférieure a l'unité, on 
a , comme nous l’avons déjà remarqué , 

5=1, 7’= o, 

et , par suite, l’équation (36) de vient identique, fêtant alors égalai. Mais si Ion 
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suppose que x, étant réel, offre une valeur numérique supérieure à l'unité, 
ou , en d'autres termes, si Ion suppose 

1 =0, i*>l, 

les équations ( 26 ) donneront 

S = s, T- V .H~, 

et le second membre de la formule (36) se trouvera réduit à 

(37) Zf. ~\ (j 4- l). 

Pour ne laisser planer aucune incertitude sur le sens qui devra être attribué 
dans tous les cas à la notation 

arc cos x, 

il sera nécessaire de faire disparaître le double signe qui affecte le pro- 
duit ( 37 ), à l’aide d une convention nouvelle. Celle que nous adopterons con- 
siste à réduire le double sigue au signe — , c’est-à-dire au signe qu’on obtient 
quand on considère la valeur nulle , attribuée à t , comme la limite d'une va- 
leur positive infiniment petite. 

Quant à la valeur de arcsin x, il suffit, pour la déterminer complètement, 
d étendre à des valeurs quelconques réelles ou imaginaires de la variable x, 
l’équation 

(38) arcsin x-t- arecosx = -> 

qui subsiste toujours quand x est réelle. Cela posé, on aura généralement 

(3g) aresinx = ' — arccosx. 

Ces logarithmes, les puissances à exposants quelconques réels ou imagi- 
naires , et les arcs de cercle qui répondent à des sinus ou cosinus donués , 
vérifient, quand les variables deviennent imaginaires, des formules analo- 
gues à celles qui se rapportaient au cas où les variables étaient réelles. Seule- 
ment plusieurs de ces formules ne continuent de subsister que sous certaines 
conditions, et pntre certaines limites. Ainsi , par exemple, 

x.jr, z,... 

étant des variables imaginaires, et a, b, c,. . . des exposants quelconques, 
les formules 

(4°) X" .T* = X”‘ 4 , X"X*X* = X"^~, . . . 

£*. JA* ri J, Pat,, malk.. T. Ut. ,30* llnr.) 49 
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MibsMi'ioril, il est vrai, pour une valeur quelconque de x; mais ou ne 
pourra plus en dire autant des formules 
(4 1 ) x*y = (xjr) a , X“ y* 1- = [xy*)‘, etc. , 

ni des formules 

(4a) l (x) 4- I (/■) = ! (xj), l(*) + l(/)+l(*)=I( J! 7*).--« 


et si l'on représente par 

P, P\ />'.••• 

les arguments des variables x,y, z t . . . , en supposant chacun de ces argu- 
ments supérieur à — tt, mais inférieur ou tout au plus égal à a, les for- 
mules (4 0, (4») subsisteront sous la condition que la somme 
P + p\ P ri* P' + P’> - ■ 

des arguments des diverses variables soit elle-même supérieure à — u, 
et inférieure ou tout au plus égale 4 a. 

On pourra combiner entre elles les diverses notations dont nous avons 
jusqu ici déterminé le sens, et alors on obtiendra des fonctions de fonctions 
ou de» fonctions composées dont les valeurs seront encore complètement 
déterminées. Si ces fonctions nouvelles renferment des exponentielle» . de» 
logarithmes , des sinus et cosinus, elles seront du nombre de celles que l’on 
nomme Jonctions exponentielles , logarithmiques, trigonométriques , etc. 
Parmi les fonctions trigonométriques, on doit distinguer les fonctions ration- 
nelles de sinus et cosinus, particulièrement celles de res fonctions ration- 
nelles qui, pour des valeurs réelles de la variable, sont représentées à l’aide 
de notations particulières Pour fixer complètement le sens de ces même» 
notations, il suffit évidemment d’étendre les formules qui établissent les rela- 
tions existantes entre les sinus, les cosinus et les fonctions dont il s'agit, au 
cas même on la variable devient imaginaire. Ainsi, par exemple, les valeurs 
des fonctions 

tangxt cotx, secx, cosec x 


peuvent toujours être, quel que soit x, complètement déterminées à l'aide 
des formules 


,■», Mil Jr COSX I 

>4 J) lang x = . col x — - — , see.r-- . cosec .r = 

v " eosx sin x cos x 


Les conventions admises dans ce Mémoire donnent nnc extension nouvelle 
à diverses formules, et particuliérement à celles qui renferment les fonctions 
représentées par les notations 

I (x), l.(x), x n . 
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Dans mon Analyse algébrique, et dans incs précédents ouvrages, je m’étais 
borné à employer ces notations dans le cas où la variable x offrait une partie 
réelle positive. En se conformant aux règles ci-dessus établies, on pourra, 
sans inconvénient, faire encore usage de ces mêmes notations dans le cas 
où la partie réelle de x sera négative. 

Au reste, les conditions auxquelles on satisfait en attribuant aux notations 
dont il s’agit, et spécialement à la nutation x *, la valeur que nous avons indi- 
quée, pourraient être, comme nous In voua remarqué dans le § IV, remplies 
de diverses manières. On pourrait, par exemple, supposer que, dans les 
équations (i5;, (ai), et dans les formules du même genre, p est un angle 
polaire assujetti à varier, suivant l’usage, entre les limites n, an. Cette suppo- 
sition est précisément celle qui a été admise par M. Ernest Lamarle, dans un 
Mémoire sur la convergence des séries. Mais, comme on l'a dit dans le § IV, 
elle entraînerait une variation brusque de la fonction x“ et même des fonc- 
tions l(x), L(x), dans le voisinage d’une valeur réelle et positive de x. 
Ajoutons quelle eiitraiucrait aussi la discontinuité de certaines fonctions aux- 
quelles il peut être utile de conserver le caractère de fouctiuus continues. 
Telle serait, eu particulier, la fonction (i -+-x)* qui, dans la supposition dont il 
s agit, deviendrait fonction discontinue non-seulement de la variable x, mais 
encore de son argument p , pour une valeur du module r inférieure à l'unité. 

Dans un prochain Mémoire, je reviendrai sur la nature et les propriétés 
des fonctions de variables imaginaires, et je les envisagerai d'une manière 
spéciale, sous le rapport de la continuité, en désignant toujours sous le nom 
de fonctions continues celles qui reçoivent des accroissements infiniment 
petits quand un fait varier infiniment peu les variables elles-mêmes. 

P. S. Depuis que j’ai rédigé ce Mémoire, j’ai rencontré, au bas de l une 
des pages de celui que M. Bjcerling a publié sur le développement d’une 
puissance quelconque réelle ou imaginaire d’un binôme, une Note où il est 
dit que cet auteur a présenté à l'Académie d'Upsal une Dissertation sur 
l’utilité qu’il peut y avoir à conserver dans le calcul les deux notations x*, 
I (x;, dans le cas même où la partie réelle de x est négative. M. Bjcerling 
verra que , sur ce point , je suis d'accord avec lui. 11 reste à savoir si les con- 
ventions auxquelles il aura eu recours, pour fixer complètement, dans tons 
les cas, le sons des notations x", l(x), sont exactement celles que j'ai adop- 
tées moi-même; et, pour le savoir, je suis obligé d’attendre qu'il me soit pos- 
sible de counaitre la Dissertation dont il s'agit. 
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NOTE 


su» 

LES MODULES DES SÉRIES. 


Soit 

i ) u ot u i > U|t ■ • • 

une série dont u„ désigne le terme général correspondant à l'indice n , ce 
terme général pouvant d'ailleurs être réel ou imaginaire. Désignons d'ailleurs 
par la notation 

mod. «„ 

le module de ce terme général , et par u la limite unique , ou du moins la 
plus grande des limites dont s’approche indéfiniment, pour des valeurs crois- 
santes du nombre n , l'expression 

I 

(mod. u)". 

la quantité positive u sera ce que nous appellerons le module de la série (i). 
D'apres ce qui a été démontré dans K Analyse algébrique, la série sera con- 
vergente si l’on a 

(») “ < « . 

divergente si I on a 

(3) u > i. 

De plus, si, pour des valeurs croissantes den, le module du rapport 

«. 

s'approche indéfiniment d’une limite fixe, cette limite sera précisément le 
module de la série (i). 
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Soit maintenant 

( 4 ) * «„ • •• 

une série qui se prolonge indéfiniment dans deux sens opposés, de manière 
à offrir deux termes géuéraux 

«» et u,, 

correspondants, le premier à l'indice n, le second à l'indice — n Concevons 
d'ailleurs que , le nombre n venant à croître, on cherche la limite unique, ou 
la plus grande des limites dont s'approche indéfiniment chacune des expres- 
sions 

i i 

(mod. u,r, (mod. 

J. I 

et représentons par u la limite de (mod. u,), par u, la limite de (mod. 

Les deux quantités positives 

u, u, 

seront les deux modules de la série (4) , qui sera convergente si ces deux mo- 
dules sont inférieurs à l'unité, divergente si l'un d'eux ou si les deux à la fois 
deviennent supérieurs à l'unité. 

il est bon d’observer que le module d'une série prolongée indéfiniment dans 
un seul sens n’est point altéré dans le cas où le rang de chaque terme est di- 
minué d’une ou de plusieurs unités, en vertu de la suppression du premier, 
ou des deux premiers, ou des trois premiers,... termes. Pareillement les deux 
modules d'une série prolongée indéfiniment en deux sens opposés ne seront 
point altérés si l'on déplace simultanément tous les termes en les faisant mar- 
cher vers la droite ou vers la gauche avec celui qui servait de point de départ 
pour la fixation des rangs et des indices. 

Considérons à présent une série 

( 5 ) a 0 , a,x„ a,x„. . . 

ordonnée suivant les puissances entières et ascendantes d’une variable réelle 
ou imaginaire x. Nommons r le module de celte variable, et p son argument, 
en sorte que l'on ait 

x = re'" C7 . 

Soit d’ailleurs a le module de la série 

&09 ^11 • • •• 
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c'est-à-dire la plus grande limite dont s'approche indéfiniment, pour des va- 
leurs croissantes de n , l'expression 


Comme on aura 
on en conclura 


mod. a A ) n . 

mod. (a.x") — r" mod. a", 

t i 

(mod. a„.T*f= r(mod.a")", 


et, par conséquent, il est clair que le module de la série (5) se réduira au 
produit 

a r. 

Donc la série (5) sera convergente si l’on a 

ar < i ou r < - ; 

a 

divergente si l'on a 

ar > i ou r > -• 
a 

Considérons enfin une série 


(6) . . a_,x~\ a 01 a,x, a t x*,... 

ordonnée à la fois suivant les puissances ascendantes et suivant les puissances 
descendantes de la variable x. Si l'on nomme a la plus grande des limites 
vers lesquelles converge , pour des valeurs croissantes de n, l’expression 

I 

(mod. a.f , 

et a, la plus grande des limites vers lesquelles converge l'équation 

I 

(mod. «_./•, 

les deux modules de la série (6) seront évidemment 

ar 1 , arj 

et , par suite , la série (6) sera convergente si le module r de x vérifie les deux 
conditions 

r<^, r > a,; 
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divergente si r vérifie les deux conditions 

r> r<a,, 

ou seulement l'une d'entre elles. 

En résumé , il y aura généralement deux limites extrêmes , l une inférieure, 
l’autre supérieure, entre lesquelles le module r de or pourra varier, sans que 
la série (5) ou (6) cesse d'être convergente. Soient 

k, , k 

ces limites extrêmes, k désignant la limite supérieure. D'après ce qu’on vient 
de dire, on mira, pour la série (6), 



et, par suite, les deux modules de la série (6) seront 


D'ailleurs k, devra être remplacé par zéro si la série (6) est réduite à la 
série (5). 

Ajoutons que la quantité k sera certainement la limite extrême et supé- 
rieure du modulerai, la série étant convergente pour r< k, la somme dî- 
nette série devient infinie pour r= k, et pour une valeur convenablement 
"choisie de l'argument p. 

Pareillement k, sera certainement la limite extrême et supérieure du mo- 
dule r si, la série (6) étant convergente pour r > k, la somme de cette série 
devient infinie pour r = k et pour une valeur convenablement choisie de 
l'argument p. 

En effet , une série ne peut acquérir une somme infinie sans devenir 
divergeute, et par conséquent sans offrir un module égal ou supérieur à l'u- 
nité. 

Lorsque les divers termes d'une série sont fonctions d'une certaine va- 
riable x, la nouvelle série qu’on obtient en substituant à chaque terme de la 
première sa dérivée prise par rapport à x, doit naturellement s'appeler la 
série dérivée. Concevons, pour fixer les idées, que la première série se ré- 
duise à la série (5), dont le terme général est <J„x”, ou même à la série (6) , 
dont les termes généraux sont 

fl_x^" et a.x"; 
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alors la série dérivée aura pour terme général le produit 

ou bieu elle aura pour termes généraux les produits 

— na^x -"*' , rw n y-'. 

D'ailleurs, comme on a 

— na.,xr"*' — — nx («_„ x ~“/ , na,,x J '~' — nx~‘ 


on en conclut que les deux expressions 

■ < 

( 9 ) [mod. (— [mod. (nrt.x"-')]* 

s'approchent indéfiniment, pour des valeurs croissantes de n , des produits 
que I on obtient quand ou multiplie respectivement les quantités positives 

a r~' et a r 


par les limites des expressions 

r ■ i 

(nrf et 


Enfin ces deux limites, qui se confondent avec les limites fixes des rapports 


(«-‘-Or. 


I H- -> 


(«+ Or-' 


sc réduisent l’une et l'autre à l’uuité. Donc les limites des expressions (9) se 
réduiront simplement aux produit* 


a/'- 1 et ar. 


Donc le module ou les modules de la série ( 5 ) ou (6) seront en même temps 
le module ou les modules de la série dérivée. 

Nous avons ici supposé que l'on différentiait une seule fois chaque terme 
de la série donnée ( 5 ) ou (6); mais, après avoir ainsi obteuu ce qu'ou doit 
appeler In série dérivée du premier ordre, on pourrait former encore la dé- 
rivée de celle-ci, puis la dérivée de sa dérivée,..., et l'on obtiendrait alors, 
à la place de la série ( 5 ) ou (6) , des séries dérivées de divers ordres. Or, de ce 
que nous avons dit tout à l'heure, il résulte évidemment que le module, ou 
les modules de toutes ces séries semnt précisément le module ou les modules 
de la série ( 5 ) ou (6). 

FIN Ut; TOME TROISIÈME. 
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